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Vorwort. 


Dieses Buch ist aus einer Vorlesung über „nichtstarre Systeme 
und die Mechanik von H. HERTZ“ hervorgegangen, die an der Uni- 
versität Tübingen seit einer Reihe von Jahren von dem Verfasser im 
Anschluß an eine solche über die Mechanik des materiellen Punktes 
und der starren Systeme gehalten wird. 

KircHHorrs „Mechanik“ und W. Truomson und Taırs „Treatise 
on natural philosophy“ haben sich im Gegensatz zu ihren nächsten 
Vorgängern wieder auf den Standpunkt der „Mecanique analytique“ 
von LAGRANGE gestellt und die raumerfüllenden Massen in den 
Rahmen der Mechanik einbezogen. Ihrem Beispiel sind andere 
Autoren gefolgt: W. VoreTt, P. APPELL, H. WEBER u. a. haben den 
seitdem stark angewachsenen Stoff neu bearbeitet und in trefflichen 
Werken weiten Kreisen der mathematischen und physikalischen Welt 
zugänglich gemacht. 

Aber es scheint an einem kurzen Abriß zu fehlen, durch den 
der angehende Mathematiker, ohne sich gleich in Anwendungen zu 
vertiefen, in die ersten Grundlagen jener Wissenszweige eingeführt 
und nebenher mit einigen von den treibenden Ideen und Anschau- 
ungen bekannt gemacht wird, die in jüngster Zeit sich dort Bürger- 
recht verschafft und ihre Wirkung auch auf die reine Mechanik aus- 
gedehnt, ja deren Grundlagen zur Diskussion zu stellen begonnen 
haben. 

Diese Lücke will das vorliegende kleine Werk ausfüllen, indem 
es in einer auch für Studierende verständlichen Fassung auf der 
gleichen Grundlage wie die Mechanik des materiellen Punktes die- 
jenige flüssiger und elastischer Massen behandelt und anhangsweise 
einen Einblick in die Elektronentheorie zu geben unternimmt. 

Zu einer gleichförmigen Behandlung der Mechanik kontinuier- 
licher Massen hat LAGRANGE die ewig mustergültige Grundlage gelegt. 


Auch die Theorie der Elastizität läßt auf ihr sich aufbauen, wenn 
a 


www.rcin.org.pl 


< 


a — | 


IV Vorwort. 


man die einleitenden Untersuchungen über innere Druckkräfte durch 
die Annahme eines Potentials ersetzt, das dann noch als einziger Rest 
der Kräfte in das anzuwendende Prinzip der Mechanik eingeht. Man 
wird durch diese Wendung zugleich der Bedeutung gerecht, die der 
Energiebegriff seit ROBERT MAYER gewonnen hat. Ihr Wert wird 
aber noch erhöht durch die neue Auffassung von dem Wesen der 
Kraft, welche die Physik seitdem entwickelt hat. | 
Es ist das Verdienst von HEINRICH HERTZ, die Beseitigung 
des Begriffes der Fernwirkung aus der Mechanik grundsätzlich ge- 
fordert.und in Ansatz gebracht zu haben („Prinzipien der Mechanik“, 
Leipzig 1894). Aus dem einzigen Axiom, auf dem seine Theorie 
beruht, dem „Grundgesetz“, ist das Wort „Kraft“ verschwunden. 
Nur auf indirektem Wege und an späterer Stelle werden Druck und 
Fernkraft in die Theorie eingeführt, letztere eben durch ihr Potential, 
indem (wohl unabhängig von J. J. Tiromson, der bereits vorher!) 
eine äbnliche Bemerkung gemacht hatte) Hertz nachweist, daß 
formal die Wirkung einer Kraft durch Annahme verborgener Massen, 
deren kinetische Energie gleich der potentiellen Energie der sicht- 
baren Massen ist, erklärt werden kann. 
Hiermit freilich ist der Begriff der Kraft aus den Grundlagen 
so lange nicht wirklich beseitigt, als man nicht die verborgenen Massen 
oder Zwischenmittel, welche die Wirkung der Kraft hervorbringen, 
nachweist oder doch wahrscheinlich macht. Von einer Lösung dieses 
Problems aber, namentlich für die an Bedeutung alles überragende 
Schwerkraft, sind wir heute noch ebensoweit entfernt wie zur Zeit 
von FARADAY. Deshalb bedeutet streng genommen die Mechanik von 
Herrz nicht mehr als ein Programm. Aber auch wenn man aus | 
diesen und anderen Gründen den HerTzschen Standpunkt ablehnt, 
so lassen sich doch gewisse praktische Vorzüge seines Ausgangs- 
punktes — Vorzüge übrigens, deren manche das Prinzip des kleinsten 
Zwanges von Gauss mit ihm teilt — nicht in Abrede stellen. 


Wenn der Fall eintritt, dab die Bedingungsgleichungen eines 
Problems „nichtholonome“ sind, d. h. in Form von nicht unbedingt | 
integrabelen Differentialgleichungen vorliegen — ein wichtiger Fall, 
den schon LAGRANGE (Mécanique analytique T.I, 1. part. Seite IV 
$ 1) in Betracht gezogen hat — so verursacht die Aufstellung der 
aus ihnen folgenden Gleichungen zwischen den Variationen der 


1) J. J. Trousos, Anwendungen der Dynamik auf Physik und Chemie 1888 
(Deutsche Ausg. Leipzig 1890), 2. Kapitel. 
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Koordinaten bei Anwendung anderer Prinzipien, insbesondere des 
HamıLTONschen*), Schwierigkeiten, die darin beruhen, daß diese 
Gleichungen nicht durch bloß mathematische Operationen aus jenen 
ableitbar sind. Dies ist jedoch ohne weiteres möglich bei Anwendung 
des Gaussschen Prinzips, weil hier die zu variierenden Größen zweite 
Ableitungen nach der Zeit sind. HERTZ scheint diesen Umstand über- 
sehen zu haben, vielleicht deshalb, weil er (Mechanik, Artt. 501, 394) 
das D'’ALEMBERTsche Prinzip auf dem Umweg über die LAGRANGEschen 
Differentialgleichungen ableitet, statt durch Variation des Ausdrucks 
für den Zwang (a. a. O. Art. 497). Wohl aber hat Gmss (Fund. 
Formulae usw. Amer. Journ. of math. 2 [1879]) schon vor HERTZ auf 
diese und andere Vorzüge des Prinzips des kleinsten Zwanges auf- 
merksam gemacht. Doch begegnet auch er nicht dem oft erhobenen 
Einwand, daß die Aufstellung und Transformation des Ausdrucks für 
den Zwang, der sich aus zweiten Differentialquotienten nach der Zeit 
zusammensetzt, rechnerisch weniger bequem sei, als der etwa für die 
lebendige Kraft, an den z. B. das HamıLTONsche Prinzip anknüpft. 
Deshalb’), wie es scheint, hat man auch bisher davon abgesehen, 
das Prinzip des kleinsten Zwanges grundsätzlich zu verwenden. Aber 
es ist bemerkenswert, daß die Variation des Zwanges keineswegs 
die Aufstellung des Ausdruckes für den Zwang selbst erfordert, wie 
dies GıBBs annimmt. Man wird im folgenden sehen, daß in keinem 
Falle, auch nicht bei Anwendung auf hydrodynamische Probleme 
oder solche der Elastizitätstheorie, die Ableitung der Differential- 
gleichungen aus dem Prinzip größere Rechnungen erheischt, wie 
die Verwendung des HaMıL.Tonschen Prinzips. 

Vor dem letzteren aber hat das Gausssche Prinzip den weiteren 
Vorzug, daß es, indem es die natürliche Bewegung auf ein gewöhnliches 
Minimum zurückführt, den fremdartigen Apparat der Variationsrech- 
nung, der auf recht subtiler Grundlage beruht, und der in dem erwähnten 
Falle nichtholonomer Bedingungsgleichungen, wie Herr HÖLDER ge- 


1) Auch bei Anwendung des p’Arenzertschen Prinzips kann man für die 
Bildung der Gleichungen zwischen den Variationen nicht immer die zwischen 
den unvariierten Größen verwenden. So im Falle inkompressibler flüssiger 
Massen, wo das n’Auzusenrsche Prinzip die (meist zuvor abgeleitete) Iakom- 
pressibilitätsbedingung unbenutzt lassen muß (S, Kırcımorr, Mechanik, 1876, 
S. 120; Rırmann-Weser, Partielle Differentialgleichungen der math. Physik, 
1901, II, S. 428). 

2) S. z. B. den Bericht von A. Voss über die Prinzipien der rationellen 
Mechanik in der Enzyklopädie der mathematischen Wissenschaften, Bd. IV, 1, 
1901, S. 82, 91. 
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zeigt hat, überhaupt nur unter Beachtung besonderer Vorsichts- 
maßregeln verwendbar ist, entbehrlich macht. Überhaupt ist doch 
wohl die Frage erlaubt: was haben die Bewegungsgleichungen, die 
für ein bestimmtes Zeitelement gelten, mit einem Zeitintegral zu tun, 
dessen Grenzen keinen anderen Bedingungen zu genügen brauchen, 
als daß sie jenes Zeitelement einschließen? Die Formulierung eines 
Problems sollte doch von fremdem Beiwerk frei bleiben. Diesem Ein- 
wand unterliegt auch die Anwendung des Prinzips auf raumerfüllende 
Massen, wo das HanıLTonsche Prinzip wegen der gleichmäßigen 
Behandlung, die es Zeit- und Raumkoordinaten angedeihen läßt, noch 
in seinem besten Licht erscheint. Denn auch hier stellen sich infolge 
der partiellen Integration des Zeitintegrals Grenzausdrücke ein, die 
für das Problem ohne Bedeutung sind, deren Verschwinden aber 
durchaus nicht immer leicht nachzuweisen ist.!) — Endlich ist nicht 
zu übersehen, daß im Fall einseitig begrenzender Bedingungen, die 
durch Ungleichungen ausgedrückt werden, das Prinzip des kleinsten 
Zwanges selbst dem D'ALEMBERT schen überlegen ist, wie dies schon 
Gauss (Werke, Bd. V, S. 27) und später noch einmal GiBBs (a. a. O.) 
hervorgehoben haben. 

Ich habe daher geglaubt, in der Wahl des Grundgesetzes HERTZ 
folgen zu sollen. Erst nachträglich, da, wo es sich um den Ausdruck 
für die Kräftefunktion handelt, habe ich, um mich von der üblichen 
Form nicht zu entfernen, die Gleichung des GAussschen Prinzips 
durch einen formalen Prozeß — einen Weg, den, wie ich nachträglich 
sehe, schon GIBBS eingeschlagen hat — in diejenige des D’ALEMBERT- 
schen Prinzips übergeführt. 

HERTZ spricht in seiner Mechanik nur von diskreten Massen- 
punkten. Für den Ausschluß raumerfüllender Massen ist jedoch kein 
Grund vorhanden. Begriffsbildungen wie Beweisgänge sind nach sach- 
gemäßer Umdeutung auch auf sie übertragbar. Nur die Definition 
der Bedingungsgleichungen für ein „freies System“ war neu zu 
fassen. 

Was endlich die Einführung des Begriffes „Kraft“ angeht, so 
muß sie, wie für die Fernkräfte bei Punktsystemen, so für die ela- 
stischen Kräfte bei raumerfüllenden Massen (wie schließlich ja auch 
bei HERTZ) in der Gestalt des Potentials erfolgen. Freilich erscheint 


1) Ich erinnere an den im Falle der Bewegung eines Körpers in einer 
Flüssigkeit (Kırcusorr, Mechanik, 19. Vorl., Formel (1), S. 234, 1876; vgl. 
auch Rırwann-Weper, partielle Differentialgleichungen der math. Physik, Bd. II, 
§ 162, 5. 426 ff.) auftretenden Grenzausdruck. 
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damit die Beseitigung der Kraft aus dem Grundgesetz zu einer Frage 
bloß der Anordnung herabzusinken. Denn indem man das Potential 
elastischer Kräfte einführt, kommt man nur wieder auf den Weg 
zurück, den schon im Jahre 1839 in seiner Abhandlung on a dyna- 
mical theory of crystalline reflexion and refraction Mac CULLAGH 
für die elastische Kraft eingeschlagen hat. Im folgenden jedoch 
erscheint es als die Folge einer bestimmten Grundanschauung über 
das Wesen der Kraft; das einzelne Potential ist nur Glied einer Kette, 
in die sich ebenso punktförmige wie kontinuierliche, flüssige wie 
elastisch-feste Körper und selbst das Liehtmedium einreihen. 

Indem so das Grundgesetz bei diesen durch ihre spezifischen 
Eigenschaften unterschiedenen Massen in gleicher Weise Anwendung 
findet, schließt sich die Mechanik zu einem Ganzen zusammen, das 
wohl der E. Macnschen Forderung ökonomischen Denkens genügen 
dürfte. 

Ein Vorzug des angegebenen Weges besteht ferner darin, daß 
die verschiedenen Bewegungsursachen und -widerstände, die man 
unter dem Namen Kraft zusammenfaßt, durch die Art ihrer Ein- 
führung auseinandergehalten werden. Endlich sprechen didaktische 
Momente für die spätere Einführung der Bewegungsursache, eine 
Bemerkung, der schon W. SCHELL beim Abfassen seines Lehrbuches 
der Mechanik Ausdruck gegeben hat. 

Aus dem Gesagten ergibt sich die Anordnung dieser Vor- 
lesungen von selbst. Anstelle des Begriffes „Kraft“ tritt — neben 
Zeit und Raum — der Begriff „Masse“ an die Spitze, ohne daß 
seine Einführung begründet wird. Der erste Abschnitt enthält eine 
Skizze der HerTzschen Mechanik diskreter Massenpunkte, aus der 
sich die dem „Grundgesetz“ entstammenden Gleichungen bereits 
wesentlich in derjenigen Gestalt ergeben, in der sie in den späteren 
Abschnitten verwendet werden. Im zweiten und dritten Abschnitt, 
welche die Mechanik raumerfüllender Massen behandeln, beschränkt 
man sich fast ganz auf die Elemente und verzichtet auf Anwendungen, 
ohne übrigens Beispiele, die zur Erläuterung von Begriffen und Sätzen 
dienen können, grundsätzlich auszuschließen. Dabei erweist sich 
für die knappe Darstellung der mannigfachen Beziehungen zwischen 
Kraftfeldern (zumal im vierten Abschnitt) die Vektorrechnung als 
ein fast unentbehrliches Instrument. Deshalb wird im zweiten und 
dritten Abschnitt nicht nur von ihren Bezeichnungen, sondern in 
zunehmendem Maße auch von ihren Operationen Gebrauch gemacht. 
Hinsichtlich der Bezeichnungen schließe ich mich an die „Einführung 
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in die Vektoranalysis“ von R. Gans (Leipzig 1905) an, die ihrer- 
seits wesentlich mit derjenigen der „Enzyklopädie der mathematischen 
Wissenschaften“, Band V übereinstimmt. 

Daß (im vierten Abschnitt) auch die elektromagnetische Licht- 
theorie in eine Vorlesung aufgenommen wurde, die sich vorzugsweise 
an einen mathematischen Leserkreis wendet, mag verwunderlich er- 
scheinen. Aber abgesehen von der Befriedigung, die ein Einblick in 
die H. A. Lorextzsche Theorie — nach den mancherlei Proben, die 
sie bereits bestanden hat — auch dem Nichtfachmann gewährt, muß 
den Mathematiker in hohem Maße die Vorstellungsreihe ansprechen, 
die an das „Relativitätsprinzip“ anknüpft. Mag dieses Prinzip sich 
in der Folge als Naturgesetz bewahrheiten oder nicht: es bedeutet 
eine nicht hoch genug einzuschätzende Erweiterung des Gesichts- 
kreises der theoretischen Mechanik. Von dieser Überzeugung war, 
wie seine letzten wissenschaftlichen Äußerungen bekunden, auch der 
weitschauende MINKOWSKI durchdrungen. 

Die angebrachten Zitate sind, wie es bei einer Skizze nicht 
anders möglich war, nur dem Nachweise von weiteren Ausführungen 
gewidmet für solche Leser, die tiefer einzudringen wünschen. So- 
wenig wie fremde Zutaten habe ich die eigenen, von denen vielleicht 
der Kenner einige bemerken wird, besonders hervorgehoben. 

Es ist zum Schluß mir eine angenehme Pflicht, meinen beiden Mit- 
arbeitern beim Lesen der Korrektur, Herrn Professor Dr. J. SOMMER 
in Danzig-Langfuhr und Herrn Professor Dr. R. Gans in Tübingen, 
denen ich zahlreiche wertvolle Bemerkungen und Anregungen sach- 
licher und didaktischer Natur verdanke, Herrn Professor Gans be- 
sonders auch für die Durchsicht des letzten Abschnittes des Manu- 
skripts vor der Drucklegung, an dieser Stelle meinen Dank aus- 
zusprechen. 


Tübingen, im Juli 1909. 
A. Brill. 


www.rcin.org.pl 


Inhaltsverzeichnis. 


Vorwort 
Einleitung 
Erster Abschnitt. 
Materielle Punkte und starre Massen. 
1. Geschwindigkeit, ee der materiellen Punktes; Krümmung 
deri Babn a mene eas . 
2. Krümmung der Pake im ie Unatstier Richtanenlel 
3. Bewegung eines Punktsystems: Geschwindigkeit, Beschleunigung, 
Krümmung der Bahn, i Ey 
4. Die geradeste Bahn eines Eee ; 
5. Beispiel; Drehung eines starren Punktsystems um seinen en 
6. Allgemeine Koordinaten. Nichtholonome Bewegung. Geradeste Bahn 
eines Punktsystems. 
7. Geradeste Bahn eines Peya bei TOOS oimn en 
änderung . 
8. Das freie en Dar Gmalih reine von er na a Terran 
Bewegungsgleichungen . . 
9. Beispiele Ve este A 
10. Geleitete Systeme. Daiko 
11. Beispiel eines geleiteten Systems 
12. Unstetige Bewegung und Stoßkräfte . 
13. Momente (Impulskoordinaten) . . ES 
14. Zyklische Systeme und Fernkräfte. . . .. 2... 
15. Das Prinzip des kleinsten Zwanges. Das eerde Dan Die 
Energiegleichung : ; 
16. Beispiele. Reibungswiderstand . 
Zweiter Abschnitt. 
Raumerfüllende Massen und insbesondere flüssige Massen. 
17. Gestalt der Bedingungsgleichungen 
18. Das Grundgesetz, angewandt auf eere aoa Das ae 
bertsche Prinzip . 2 
19. Raum- und Oberflächenkräfte,. Beenie] N ke 
20. Gestaltsänderung eines BleneitarEarälleleßineds im Eike einer Aa 
wegten Masse . 
21. Fortsetzung . 
22. Anwendung auf Hüseige Maren; y 
23. Beschreibung der Flüssigkeitsbewegung. Da Kontnd araka ; 
24. Eine Integralbeziehung. Der Gaußsche Satz . 
25. Die Bewegungsgleichungen für nicht and ea Piekoo 
26. Anwendung . 


www.rcin.org.pl 


X Inhaltsverzeichnis. 
Seite 
27. Kinematik der Flüssigkeiten. Strom- und Wirbellinien ..... 90 
28. Der Satz von Stokes: nr 2.1 a le ee E ER EN 95 
29. Der Potenlialvektor 5 am. 20 a a ee 98 
30, Der Satz von Green. Das Nen eTe Potential? nase leer 103 
31. Zusammensetzung eines Vektors aus einem Potential- und einem So- 
lenoidalvektor. sarane Ace ehe A Far T E S 109 
32. Beispiele zur Flüssigkeitsbewegung mit ein- und mehrwertigem Ge- 
schwindigkeitspotential < um. sr, act nie Tor une ER 114 
33. Fortsetzung. Zwei Wirbelringe in einer Flüssigkeit . 120 
34. Zwei Beispiele zur zyklischen Bewegung flüssiger Massen. . . . . . 125 
35. Verborgene zyklische Systeme Las ! u... 2. nen e one 127 
Dritter Abschnitt. 
Elastisch-feste und quasi-elastische Massen. 
36. Elastisch-feste Massen: Die Arbeit der inneren Kräfte... . . 131 
37. Das quasi-elastische Mittel: Arbeit der inneren Kräfte, . 134 
58. Der, elastische: Enden, à atia a ra 1, fatala Rear SE 138 
39. Deformation und innere Kräfte beim une laden. festen Körger 140 
40. Die Differeutialgleichungen der Bewegung für elastisch-feste Körper 145 
41. Torsion eines geraden Zylinders mit elliptischer Basis . . . . ... 150 
42, Eindeutigkeitfdor@lhösung®. er re Arozar RAEN nr ee RER 157 
43. Fortpflanzung ebener Wellen in einem elastisch-festen Mittel... . 158 
44. Die elastische Lichttheorie. r. . -.. s 22 20. 00 zer... 2108 
45. Das quasi-elastische Liehtmittel . . =" s wma -apes no nn. 170 
Vierter Abschnitt. 
Die elektromagnetische Lichttheorie. 
46. Übergang zu den Gleichungen der elektromagnetischen Lichttheorie. 176 
47. Die Maxwellschen Gleichungen...» . 2.22 2 2 200 179 
48. Folgerungen. Der Poyntingsche Strahlungsvektor .. . »..... 184 
49. Die Lorentzschen Gleichungen. Ruhendes System . ........ 188 
50. Die elektrische Erregung und die magnetische Kraft. Ihre Potentiale 192 
51. Anwendung auf stationäre Zustände dir OR 
52. Nichtstationäre Zustände . . s eis dor e oei N ed 200 
63. Bewegte Systeme momak. 2 nTeı NEENA Er ea: En arg Ro 203 
54. Der Versuch von Fizeau. Das Dopplersche Prina ind die Aber- 
ration des Lichts. .. .... IR Ne re a a a, TE 212 
55. Die Kräfte im bewegten System . nee . 214 
56. Die elektromagnetische Masse des De AOF 217 
57. Die Bewegungsgleichungen, bezogen auf ein ee Doreen 
System. se sy ie Yorke ra, Vegan A ee A a E 221 
58. Verhalten zum Pe EB Gleichheit von Tane Ta eA aa 225 
Register spi teia y a etann we Be ER UNE EEE 232 
Bezeichnungen". s mrima aa ee en E er LE ARE 235 


www.rcin.org.pl 


GA BINET Mai 


Einleitung. 


Die Mechanik beschäftigt sich mit der Ortsänderung der Massen 
und stellt sich die Aufgabe, von den Bewegungsvorgängen in der 
Natur — zunächst der leblosen — ein so getreues Abbild zu geben, 
daß es auch die zukünftigen Vorgänge umfaßt. 

Was wir beobachten, ist die relative Lage der Körper und ihre 
Bewegung gegeneinander. Indessen kann man, auch wenn nur die 
gegenseitigen Bewegungen darzustellen sind, die Annahme eines in 
gewissem Sinne absoluten Koordinatensystems nicht entbehren, in 
bezug auf welches nämlich bereits der einzelne Körper dem Gesetze 


der Trägheit') genügt. Zwar ist die Lage eines solchen — in ge- 
wissen Grenzen noch willkürlichen?) — „Inertialsystems“®) gegen 


die uns umgebenden Weltmassen nicht bekannt. Doch lehrt die 
Erfahrung, daß das von den Astronomen eingeführte empirische Ko- 
ordinatensystem, das, kurz gesagt, mit dem Fixsternhimmel fest ver- 
bunden ist, als Inertialsystem angesprochen werden kann.) Für 
Bewegungen, die in räumlich und zeitlich genügend engen Grenzen 
erfolgen, vertritt die Stelle eines solchen bereits irgendein mit der 
rotierenden und um die Sonne kreisenden Erde fest verbundenes 
Koordinatensystem, und selbst die für weite Zeit- und Raumgrenzen 
zu berechnenden Bewegungen der Planeten bezieht man auf ein 
System, von dem eine Koordinatenebene die selbst gegen jenes Iner- 
tialsystem verschiebliche Ekliptik und eine Ächse die langsam sich 


1) In weiterem Umtfange: das Planetensystem der Nzwronschen Mechanik 
(Annina, Über Koordinaten und Zeit, Enzykl. der math. Wiss., VI, 2, 1905), eine 
Forderung, deren Erfüllung sich mit astronomischen Mitteln prüfen läßt. 

2) Eine Bewegung, die in einem Koordinatensystem nach dem Prinzip 
der Trägheit erfolgt, wird in einem anderen, das gegen dieses sich dreht oder 
ungleichförmig fortschreitend sich bewegt, diesem Gesetz nicht mehr genügen, 
wenn man nicht Hilfskräfte zufügt. 

3) Diese Bezeichnung rührt von L. Lange her (Der Bewegungsbegriff 
Leipzig 1886; vgl. auch Macu, Die Mechanik in ihrer Entwicklung, 4. Aufl., 
Leipzig 1901, 5. 252). 

4) Vgl. H. Serniser, Über die sogenannte absolute Bewegung, Münch. 
Akad. Ber., Bd. 36, 1906, S. 137. 


Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. 1 
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drehende Verbindungslinie des Sonnenmittelpunktes mit dem Früh- 
lingspunkt ist. 

Sowenig wie ein Inertialsystem können wir die Annahme eines 
absoluten Längenmaßes und eines ebensolehen Zeitmaßes entbehren, 
trotz der Bedenken, die sich gegen die Beständigkeit beider, nament- 
lich des uns durch die Umdrehung der Erde dargebotenen Zeitmaßes 
erheben. 

Überhaupt, welehe Einwände man auch gegen die besprochenen 
und andere sogleich noch zu erwähnende Fiktionen der Mechanik 
geltend machen kann: die Erfahrung lehrt, daß das auf Grund der- 
selben und zweckmäßig gewählter Grundsätze gewonnene Bild der 


Bewegungsvorgänge den wirklichen Erscheinungen — oft sogar 
innerhalb weiter Grenzen der Genauigkeit nach Raum und Zeit — 
entspricht. 


Auch bezüglich des Begriffes Masse sind wir zu einer Abstrak- 
tion genötigt. Wenn man die räumliche Bahn eines Körpers zu 
beschreiben hat, beschränkt man sich zweckmäßig in erster Annäherung 
auf die Bestimmung der Bahn eines durch den Körper mitbestimmten 
Punktes, seines Schwerpunktes, in welchem man sich die Masse des 
Körpers vereinigt zu denken bat. Der Schwerpunkt als ein materieller, 
d. h. mit Masse begabter Punkt, ersetzt bei dieser Auffassung den 
ganzen Körper. Die Bewegung eines Systems von Körpern wird 
zunächst durch die ihrer Schwerpunkte vertreten, und das Bild dann 
dadurch vervollständigt, daB man die Bewegung und Gestaltsände- 
rung der Körper in bezug auf die vielleicht noch zu berichtigenden 
Bahnen der Schwerpunkte beschreibt. — Man pflegt deshalb mit der 
Mechanik des materiellen Punktes zu beginnen, wie auch wir dies 
tun werden. 

Ähnliche Bemerkungen gelten in bezug auf alle im folgenden 
einzuführenden Begriffe und Grundsätze. Indem man die ver- 
wickelten, niemals ganz erkennbaren Zusammenhänge der Natur 
durch vereinfachte ersetzt, um sie, so idealisiert, der rechnerischen 
Analyse zugänglich zu machen, muß man ein für allemal darauf ver- 
zichten, mehr als ein im besten Falle leidlich angenähertes Bild der 
Naturvorgänge zu erhalten. Das Ziel der Wissenschaft kaun ledig- 
lich das sein, die Grenzen der Annäherung durch zweckmäßige Wahl 
der Grundbegriffe und Grundsätze und Hinzunahme immer neuer 
Fiktionen allmählich weiter hinauszurücken. 

Wir setzen im folgenden einige Begriffe als bekannt voraus, die 
dem elementaren Gebiet der Mechanik entstammen, und die man in 
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einer vorbereitenden Vorlesung, wie wir sie hier als bereits erledigt 
voraussetzen, zu erörtern pflegt. Abgesehen von einigen rein geo- 
metrischen Begriffen, die mit den Krümmungsverhältnissen der Bahn- 
kurve zusammenhängen, sind es die folgenden: 


Schwerpunkt; Trägheitsmowent, Trägheitsellipsoid und Haupt- 
trägheitsachsen; einige einfache Sätze aus der Kinematik starrer 
Systeme; der Vektorbegriff; endlich die Begriffe Geschwindigkeit, 
lebendige Kraft, Beschleunigung, Kraft, Kräftefunktion, Arbeit. 


Für die drei in der Mechanik anftretenden Grundbegriffe: Raum, 
Masse und Zeit sind die üblichen Maßeinheiten Zentimeter, Gramm 
und Sekunde (c, g, s) Jede der erwähnten und der noch einzu- 
führenden Größen und jede Gleichung zwischen ihnen steigt hin- 
sichtlich dieser Einheiten zu einer gewissen Dimension an, die wir, 
wie üblich, durch eine in Klammern eingefügte Potenz der Buch- 
staben l, m, t (Länge, Masse, Zeit) angeben. Das Trägheitsinoment 
eines Körpers hat die Dimensionen [m]; die Masse der Volumein- 
heit oder die Dichte [! 3m]; Geschwindigkeit [!{-!], Beschleunigung 
[lt=?], Kraft [Imt=?], Arbeit [?mt-?]; eine Kraft pro Flächen- 
einheit (Flächendruck oder -zug) [l7 1mt—?] usw. 

Zwei Punkte heißen starr miteinander verbunden, wenn ihr Ab- 
stand unveränderlich!) ist. Wir nennen zuweilen eine Bedingungs- 
gleichung, die zwischen den Koordinaten von Massenpunkten besteht, 
eine geometrische, wenn keine anderen benannten Größen, insbesondere 
nicht die Zeit, eingehen. So wird z. B. die Starrheit eines Punkt- 
systems durch geometrische Bedingungsgleichungen dargestellt, ebenso 
die Forderung, daß ein Punkt auf einer Fläche oder einer Kurve 
bleibe, usw. 


Man sagt, ein System von » Punkten hat r Grade von Be- 
wegungsfreiheit, wenn zwischen ihren 3» Koordinaten 3n — r Be- 
dingungsgleichungen bestehen, so daß nur noch y von ibnen will- 
kürlich annehmbar sind. Ein starres Punktsystem hat 6 Grade von 
Freiheit. Denn durch irgend drei ein ungleichseitiges Dreieck bildende 
Punkte des Systems, deren 9 Koordinaten also durch 3 Gleichungen 
verbunden sind, ist die Lage jedes vierten eindeutig bestimmbar. 
Oder auch: Verbindet man jenes System fest mit einem recht- 
winkligen Koordinatensystem, so ist durch dessen Lage gegenüber 


1) Die Beseitigung eines hierbei naheliegenden Kreisschlusses verweisen 
wir in die Geometrie. Vgl. HörLver, Anschauung und Denken in der Geometrie. 
Leipzig 1900, S. 5. 

1. 
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einem anderen im Raume festen Koordinatensystem diejenige aller 
Punkte des starren Systems festgelegt, d. h. die Anzahl seiner Frei- 
heitsgrade ist gleich derjenigen des Koordinatensystems. Aber die 
Lage eines Koordinatensystems gegenüber einem anderen hängt von 
sechs Konstanten ab: den drei Koordinaten des Ursprungs und von 
drei (etwa den EULERschen) Winkeln, die die Achsenrichtungen be- 
stimmen. Die Zahl reduziert sich auf drei, wenn z. B. einer der 
Punkte des Systems befestigt ist usw. 

Außer den Systemen von diskreten materiellen Punkten werden 
uns in der Folge noch solche Massen beschäftigen, die den Raum 
stetig erfüllen. Wie sich der Übergang vom diskreten materiellen 
Punkt zur raumerfüllenden Masse ausführen läßt, bleibe hier un- 
erörtert. Formal vollzieht er sich so, daß man die Masse des ma- 
teriellen Punktes durch das mit dem Faktor „Dichte“ (Masse der 
Volumeinheit) multiplizierte Raumelement ersetzt, und zugleich das 
auf die Gesamtheit der Massenpunkte bezügliche Summenzeichen 
— wie es z. B in den Ausdrücken für die Schwerpunktskoordinaten 
oder für Trägheitsmomente von Punktsystemen auftritt -—- in ein 
Integralzeichen verwandelt, das sich über alle Elemente des mit 
Masse erfüllten Raumes erstreckt: ein Verfahren, das wiederum nur 
der Erfolg rechtfertigt. 

Von einer starren kontinuierlichen Masse gilt dasselbe, was 
oben von starren Punktsystemen gesagt wurde, sie hat sechs Grade 
von Bewegungsfreiheit, ihre Lage hängt also von sechs Konstanten 
ab. Dagegen werden biegsame Fäden und Flächen, elastische Körper 
und Flüssigkeiten nach ihrer Lage und Dichtigkeitsverteilung, wie 
wir unten (Art. 17) sehen werden, durch drei Funktionen bestimmt; 
nichtstarre kontinuierliche Massen besitzen also im allgemeinen einen 
unendlich hohen Grad von Bewegungsfreiheit. 
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Erster Abschnitt. 


Materielle Punkte und starre Massen. 


l. Geschwindigkeit, Beschleunigung des materiellen Punktes; 
Krümmung der Bahn. 


Die Bewegung eines Punktes in seiner Bahn wird, wenn z7, y, 2 
seine Koordinaten in bezug auf ein bekanntes, festes Koordinaten- 
system sind,’ durch drei Funktionen der Zeit £ beschrieben, die diese 
Koordinaten für jeden Zeitpunkt darstellen, 


wo x, y, 2 rechts Funktionszeichen sein mögen. Die Komponenten 
seiner Geschwindigkeit zur Zeit t sind dann 


GR. CE dz , 

u ee ai 
wo die ersten, zweiten ... Differentialquotienten nach der Zeit hier 
und in der Folge durch ein, zwei... Punkte über dem Funktions- 


zeichen (der abhängig Veränderlichen) dargestellt werden. Die Ge- 
schwindigkeit ist ein Vektor, den wir (wie in der Folge Vektoren 
überhaupt) mit deutschen Buchstaben bezeichnen wollen. Er sei v. 
Dann stellen wir dessen Länge (Größe, Betrag) durch 


jol =v =i =V +++} (1) 
dar, wenn ds das im Zeitelement dt mit der Geschwindigkeit v 
durchlaufene Bogenelement ist. Hat v einen in der Zeit unveränder- 
lichen Wert, verschwindet also die Tungentialbeschleunigung 

u rs =, 
so heißt die Bewegung des Punktes gleichförmig. 
Die Winkel «, ß, y, die das Element ds (die Tangente an die 

Bahnkurve) mit den Koordinatenaxen bildet, ergeben sich aus 

de & 


ce = =; cosß- I: cos JE 
ds 5 mg re | 
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Die Beschleunigung des Punktes in seiner Bahn ist ein Vektor f 

mit den Komponenten Ë, ij, # von der Länge 
f=li -VPF PHP. 2) 
Auch die Krümmung der Bahn läßt sich durch Differential- 
quotienten der Koordinaten nach der Zeit darstellen. Den einfachsten 
Ausdruck für den Krümmungshalbmesser ọ erhält man, wenn man 
die Koordinaten der Bahnkurve als Funktionen der Bogenlänge s, 


gerechnet von einer festen Stelle der Bahn an, dargestellt annimmt. 

Dann ist!) s 1 ; 
n TO ae (de (3) 

(2) + (a) + (z) 
1) Sind in der beistehenden Figur die Längen PP’ = P' P” = ds kon- 
sekutive Elemente der Raumkurve, und verlängert man PP’ = P' P” =ds 
p" m sich selbst, so ist X P” P'P” =r der Kontin- 
genzwinkel; daher, wenn ọ der Hauptkrümmungs- 
6 halbmesser ist, für sehr kleine Werte von r, 


" or= ds. 


s Andererseits ist P” P” =c mit einem Kreis- 
i ı bogenstück vertauschbar 
` ds - t = 6. 
v K Nun sind die Koordinaten der Punkte P die 
al; folgenden: 


nn. Z. 


pP 

, dæ 
P ...x+dxæ, y+ dy, z+ dz =x%+ ds 35: usw. 
P 
P 


2 
cy s4- de+ d+ drj=r42de4de=r42 4 ds +2 as, usw. 
KF a+2de— a +20 ds, usw. 
Daher besteht für die Länge cç die Gleichung 
o? = |(x + 2dx +- d’x) — (c+ 2dz)]’ + [du]? + [d?z]’ 


EEE 


woraus sich ergibt: 


de _ der 1 


za gelegen day E dA? 
(ae) + (a) + (a5) 
Zugleich erhält man für die Richtung (x, 4, u) des Krümmungshalbmessers, 
die mit derjenigen P” P” übereinstimmt, 
d’xz d'y: d’z 


COs x.: COB À : COs u = — : 1: 
E de? "ds? a3 
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Führt man nun statt s die Unabhängige ? nee der Beziehungen 


ein d’x = d (È) Ayi d (5) & SsE— 85 (4) 
x & è $ ? 


As” RT, dt \ŝ iy 


und bezeichnet man, wie immẹr im folgenden, mit S eine auf die 
drei Funktionen x, y, 2 bezügliche Summe, von der nur ein Glied 
angeschrieben wird, so ist 


a- S (ze) s -asa pi ea MS (da) 


S 


oder, weil wegen : ; aair 
; 5 o= Sis 8775-35 


en. (5) 


e 
Diese Gleichung enthält die bekannte Tatsache, daß die Gesamt- 
beschleunigung f in die Tangentialbeschleunigung § und die dazu 
senkrechte Normalbeschleunigung v?/e zerlegbar ist. 
Die Krümmung c der Bahn an einer Stelle, nämlich der reziproke 
Wert des Krümmungshalbmessers, 


ist, 


e=- 
g7? 


eine skalare Größe, ist die positive Wurzel der Gleichung 
er A 
mal Fe ma) 
U Aare 
= (6) 


wo f, v, wie oben, die (absoluten Beträge von) Beschleunigung und 
Geschwindigkeit sind. — Im Falle gleichförmiger Bewegung ist die 
Krümmung der Beschleunigung proportional, weil für $ = 0 


a BB P 
Inter) 


wird. — Wir nennen nun mit HERTZ die geradeste Bahn eines Punktes 
— unter allen möglichen, welche etwa vorliegende geometrische Be- 
dingungsgleiechungen (s. d. Einl.) zulassen — diejenige, für welche 
die Krümmung c an jeder Stelle den kleinsten Wert hat, für die 
also allenthalben #, j, # so bestimmt sind, daß 


Der 0 
ist. Dabei bezieht sich das Variationszeichen ô auf die Beschleuni- 
gungskomponenten ï, ... allein. 


Eine Variation wie ò mag man sich analytisch als kleinen 
Zuwachs eğ (f) zu der Funktion #(t) vorstellen, wo &(t) eine be- 
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liebige (auch unstetige) Funktion, & eine sehr kleine Konstante ist. 
Wir kommen darauf in Art. 18 a. E. zurück. 

Hiernach kommt z. B. die Aufgabe, die geradeste Bahn eines 
Punktes zu finden, der sich auf einer Oberfläche 


p(z y, 2) 0 (1) 
gleichförmig bewegt, darauf hinaus, durch passende Wahl der Funk- 
tionen æ (t), y(t), z(t), welche die Gleichung (7) der Oberfläche 


identisch erfüllen, die Größe c zum Minimum zu machen, während 
zugleich 


N) 

ist. Statt c kann man dann auch Zcv* oder if? zum Minimum 
machen, womit jene Bedingung entbehrlich wird. Wegen der grund- 
legenden Bedeutung des Begriffes der geradesten Bahn wollen wir 
dieses elementare Beispiel etwas ausführen. Zwischen den Größen 
&,4,2 und Ë, j, 2 bestehen die folgenden, durch wiederholte Differen- 
tiation der Gleichung (7) erhaltenen Beziehungen 


g'(z)x + g (u)ý + g (e)ż = 0; (8) 
D = g" (xr)? + 2g" (zy)iy +- 9) 
+g” (z2) + Pla) +o (uy + Pl)? = 0, 
wo p(x), ... g” (xx), .. . die ersten, zweiten . . . partiellen Ableitungen 
von ọ nach &,... sind, und mit ® abkürzend die linke Seite der 
letzten Gleichung bezeichnet wird. Für irgendeine gegebene Stelle 
a,u, z der Bahn, für die zugleich ö, y, 2 gegebene, der Gleichung (8) 
genügende Werte sind, hat man die Größen &, j, 2 der Glei- 
chung ®= 0 entsprechend so zu wählen, daß }/? zum Minimum 
wird. Variiert man also ¿f°? und ®=0, während x, y, 2: &, 4,2 
konstant bleiben, so erhält man 
Hs) =z + jey + ze? = O, 
ô D= g (x)ðë + y(y)dy + p (z)ðž = 0. 

Nach der Theorie der relativen Minima führt man nun zweck- 
mäßig eine noch zu bestimmende Funktion A von &, y, z, £ ein und 
bewirkt dadurch, daß in 
1f? +1480 = (+g adt +p W)IY + (E+ Aga) 
die Variationen Ö&, ð}, Ô? voneinander unabhängig werden. So er- 
geben sich die bekannten Gleichungen 

it, HripmW)=0, z+14g(:ə)=0, (10) 


durch welche, weil dt mit ds proportional ist, eine „geodätische“ 
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Linie auf der Fläche definiert wird, eine Linie nämlich, für die in 
jedem Punkt die Richtungswinkel der Flächennormalen (deren Kosi- 
nusse sich wie 9 (@): p(y): (2) verhalten) mit denen der Haupt- 
normalen der Bahnkurve übereinstimmt. 


2. Krümmung der Punktbahn im Falle einer unstetigen Richtungs- 
änderung. 


Für eine spätere Anwendung wollen wir den Begriff der Krüm- 
mung einer Itaumkurve auf den Fall eines geradlinigen Polygons 
mit Seiten von endlicher Länge übertragen. Wir fassen die Seiten 
in ihrer Folge als Vektoren auf. Dann werde, wie in der Fußnote 
des Art. 1 die Krümmung einer stetig verlaufenden Kurve durch 


a Be Fe 
eu o? <. dg 
definiert wurde, so auch hier die Krümmung c des Polygons in einem 
Eckpunkte durch die (vektorielle) Differenz der anstoßenden Polygon- 


seiten 48, 18, — diese Differenz dem absoluten Betrage 6 nach 
genommen — dargestellt. Bezeichnet man mit 4s, 4s, die Seiten- 
längen selbst, mit J&,. .Jx,,... ihre Projektionen, so ist 


o = (4z, — IR) + (In — Ay? + idea — IE), 


und wir setzen wieder: 2 


Nimmt man nun an, ein beweglicher Punkt durchlaufe die zwei 
Polygonseiten in der Weise, daß seine Geschwindigkeit längs jeder 
der Seiten gleichförmig ist, aber beim Übergang von As zu Ası 
derart unstetig sich ändert, daß er jede der beiden Seiten in dem- 
selben Zeitintervall 1 zurücklegt, so wird, wenn v, v, mit den Kom- 
ponenten (u, v, w); (U, V ıw,) diese Geschwindigkeiten sind, jv|, dj], 
ihre absoluten Beträge, 


ae et \2 2 en \2 
Fe ea Un.) + (v, — v)? + (w, — w)'], 


sein, oder, wenn man zur Abkürzung die Geschwindigkeitszuwächse, 
‘auf die es allein ankommt, mit 


u — u= Au; y= v= Av, w-w= Aw 
bezeichnet: 1 
2 


re) (dw + Av? + Aw’). 
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Die ea der geradesten pia 3 nun E vidlir Mh Di in 
der Weise zu erfüllen, daß man die Variation ðc, welche durch Ver- 
änderung der Größen Au, Av, Aw (nicht aber von v oder von 4$) 
bewirkt wird, gleich Null setzt. 

Somit erfordert die geradeste Bahn eines Punktes im Falle dis- 
kontinuierlicher Anderung der Bahnrichtung, daß 


ò(v 34a. S) =ô} (4w + Aè + Aw?) 


= AuĝdAu + Avð dv + Aws duw = 0, 
oder wenn man DA AL e 


setzt, sw 0, (1) 


d.h. daß das Quadrat des Geschwindigkeitszuwachses an der Stelle, 
wo die Bahn unstetig wird, ein Minimum sei. 

Die oben gemachte Annahme, daß die Seiten J, 1%, beide 
in gleichen Zeiten durchlaufen werden, läßt sich durch passende 
Wahl ihrer Längen erfüllen. Da diese Längen in der Formel (1) nieht 
auftreten, so enthält die Annahme keine Beschränkung. 

Beispiel. Die geradeste Bahn eines Punktes zu finden, der sich 
geradlinig mit gleichförmiger Geschwindigkeit auf einer Halbebene 

Z bis zu ihrem Schnitt mit einer zweiten 
gegen sie geneigten Halbebene bewegt, 
auf die er übergeht. 

£ Verlegt man die Schnittkante der 

zwei Ebenen in die X-Achse, und bilden 

Y die beiden mit der X Z-Ebene gleiche 

Winkel, so bestehen zwischen den Koor- 

X dinaten des bewegten Punktes vor und 
in nach dem-Übergang über die Kante die 


Gleichungen 
y—ọz=0, y+ọz=0, 


wo ọ eine Konstante ist. Sind dann die Geschwindigkeitskom- 
ponenten vorher u =a; v; w =b (a und b konstant); nachher u,, v,, w, 
so ist v— ọw = Q, also v = ọb, und v, =—ow,. Die Bahn wird 
dann eine geradeste sein, wenn die Größe 
ôte? = ð} (u, — a)? + g0 + w)? + O- w)) 
= (u — a)du, + [o0 + w) — (b — w)]dw, 
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für alle Werte von dw,, ôw, verschwindet. Es ergibt sich 
1— 0° 

DFe 

also überschreitet der Punkt immer nur den stumpfen Winkel der 
beiden Ebenen. 


u=a w =b. 


3. Bewegung eines Punktsystems: Geschwindigkeit, Beschleunigung, 
Krümmung der Bahn. 


Einige der in Art. 1 für den einzelnen Massenpunkt entwickelten 
Begriffe übertragen wir nun auf ein System von materiellen Punkten. 
Wir definieren mit HERTZ eine Art von mittlerer oder Durchschnitts- 
Geschwindigkeit, -Beschleunigung, -Bahnkrümmung des Systems ihrem 
Betrage nach dadurch, daß wir die Quadrate der Geschwindigkeiten usw. 
der Punkte je mit deren Masse multiplizieren und die Produkte addieren; 
die positive Wurzel aus dieser Summe, dividiert durch die Gesamtmasse, 
heißt dann die Geschwindigkeit des Systems (H£rrz, Mechanik, l 
Artt. 265, 275, 106), seine Beschleunigung*) usw. 

Hiernach bestimmt sich die Größe der „Geschwindigkeit v eines 
Systems von Punkten“ mit den Koordinaten x, y; z; 0 =1, 2,... n), 
den Massen m; und den Geschwindigkeiten v,, wenn 

m= E m 
die Gesamtmasse ist, durch die Gleichung 
mv? = må? = Em? = Ems; = Emi p ir + 2). (1) 


Die Länge s der „Bahn des Systems“ (der Gesamtheit der Lagen, 
die es durchläuft) bestimmt sich in Funktion der Zeit aus der 
Differentialgleichung (1). 

Die Bewegung wird dann eine yleichförmige genannt, wenn die 
Geschwindigkeit des Systems sich mit der Zeit nicht ändert (während 
die Einzelpunkte sich ungleichförmig bewegen können), also wenn 


s=0 
oder wenn 


ms? =a X mv? = const. CEA paai] 
eine Konstante ist. Da nach der üblichen Bezeichnungsweise die 


Größe T = {mv = imi? =4 Em? HH (la) 


die lebendige Kraft oder kinetische Energie des Systems ist, so hat 


1) Auf die vektorielle Definition dieser Größen, die für das Folgende ohne 
Belang ist, geben wir nicht ein. 
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bei 4 pra Beeni die PEN Kraft Es Penn an 
jeder Stelle denselben Wert. 

Zusatz. Man zerlegt mit Vorteil die kinetische Energie eines Punkt- 
systems in zwei Teile, die einzeln eine einfache Deutung zulassen. 
Sind nämlich a, b, c die Koordinaten des Schwerpunkts eines Systems 
von diskreten Massenpunkten m,, Mz, ...m,, und verschiebt man 
den Ursprung des Achsensystems in diesen Punkt, indem man setzt 


wo wegen zs=a+&; y-b+mı =c E, 


aim, = Ema; Sm Emys cZm= Emz 


h 
gu Zu; Eh DI 2m, = 0 


als auch P 
Zm, =0 usw. 


ist, so erhält man für die kinetische Energie T' den Ausdruck 
T=}E ma =R Him Ea (ib) 
Daher w sich die ganze lebendige Kraft des Punktsysterns 
in diejenige der fortschreitenden Bewegung des Schwerpunkts und 
diejenige der relativen Bewegung gegen den als fest gedachten Schwer- 
punkt. 
Wir definieren ferner den Betrag der Beschleuniguny f eines 
Punktsystems durch die Gleichung 
mf’ = Emf?= Emä? +4? + 2), 2 
(=1,2,... 7) 


und die „Krümmung c der Bahn des Systems“ an einer gegebenen 
Stelle (s) durch 


MES d’z,\ , /d’y, A’ z; 
ad; Im, [( ds? ”)+ (a8) +]; 
wp wieder m die Gesamtmasse ist und die Variable s, die Bahnlänge 
des Systemes, die als unabhängig Veränderliche für die Ortsbestimmung 
der einzelnen Punkte x,,y,,2, benutzt ist, durch die Gleichung (1) 


und irgendeine Anfangslage bestimmt ist. Führt man wieder statt 
s die Zeit ¢ als unabhängig Veränderliche ein, so wird wegen (1) 


mss = Em (i;i; +4 + 32)» 

und mit Benutzung der Formel (4a) des Art. 1: 
me = Im (+ + 2) A Im ++ 2) 

1 Im (ii, + Wu + 32) 
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oder 4 
me = (Em, f? — ms?), 
das heißt 
ef: 
Bei gleichförmiger Bewegung, also für $= 0, wird wiederum die 
Krümmung der Beschleunigung des Systemes proportional. 


4. Die geradeste Bahn eines Punktsystemes. 


Auch der in Art. 1 für den einzelnen Massenpunkt aufgestellte 
Begriff der geradesten Bahn läßt sich ohne weiteres auf das Punkt- 
system übertragen. Die geradeste Bahn eines Systemes setzt sich aus 
geradesten Bahnelementen zusammen. Ein geradestes Bahnelement 
an einer gegebenen Stelle, d. h. bei gegebener Lage und Geschwindig- 
keit des Systemes, ist ein solches, für das die Krümmung c (s. vor. 
Art.) den Kleinsten Wert hat, den die bestehenden Bedingungsglei- 
chungen zulassen. Zwischen den Koordinaten der Punkte mögen 


etwa k Bedingungsgleichungen bestehen von der Form 
Pl Yrs Fi Lo Yas Zaj -e Za) = 0 
Bla, Yis 213 Tar Yor Zai ->+ Za) = 0 


1) 


Man leitet aus ihnen durch zweimalige Differentiation nach der Zeit 
k andere ab, von denen die erste die Form hat 


D= p (x2) + 2g" (zy) ti tF 
Fo” (2,2), + p E) + P (y) He + p (en)a = O. 


Die Bedingung für die geradeste Bahn, d. h. für ein Extremum von c, 


(la) 


. B . . . m 
oder auch, wie wir in der Folge zu schreiben vorziehen, von %5 ®, 


. . A E m . . .. 
fordert dann die Bildung der Variation ô G c) wiederum in der Weise, 


daß zwar die Beschleunigungskomponenten, nicht aber die Koordinaten 
und die (Geschwindigkeitskomponenten variiert werden. Ebenso sind 
die Bedingungsgleichungen (la) zu variieren und ihnen gemäß die Va- 
riationen der Beschleunigungen zu wählen. Man erhält so: 


D= Zip’ (@)6i, + p'u) + p'e] (b) 


Da k solcher Gleichungen vorliegen, so sind von den 3n Größen 


Öä,,... 02, nur 3n — k willkürlich annehmbar, die anderen ver- 
möge der (1b) durch sie bestimmt. Mit diesen Werten ist 
o (g Pot) = 842m, + + 2) mit] = 0. (2) 
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Addiert man wiederum zu dieser Gleichung die mit den unbestimmten 
Größen 4, u,... multiplizierten Gleichungen (1b), ordnet nach 0%, 
ÒU, ... 02, und nimmt an, daß die Æ Multiplikatoren A, u,... so 
bestimmt seien, dab die Koeffizienten von / dieser Variationen ver- 
schwinden, so müssen, weil 3n — k von ihnen beliebig annehmbar 
sind, die Koeffizienten auch der übrigen 3n — k verschwinden. In 
a eN Fassung: nach Einführung der A,u,... verhalten sich die 
Ən Variationen so, als ob sie sämtlich voneinander unabhängig wären. 
Unter dieser Annahme erhält man aus 


Ò(tmvte) — ADB — udP..-—=-0 (3) 
3n Gleichungen, von denen die erste lautet 
mä — MÈ _ pa) + uy (E) +: (3a) 


oder in kürzerer Form ((£ Art. 1): 
mr“ eig’ (x) +u (z) +- 
mett ip (y)+up(y) +: (8b) 
m,v? A T 2g (z;) == up (2,) =r un 
wo v durch den Ausdruck (1) Art. 3 definiert ist. — Diese Glei- 
chungen beschreiben die geradeste Bahn. Wir wenden sie sogleich 


auf den Fall an, daß die Bewegung des Systemes eine gleichförmige, 
also daß: 


s-=0 
ist. Weil dann die Bedingung für die geradeste Bahn pe =0 


durch diejenige für die kleinste Systembeschleunigung ersetzt werden 
kann: 
omote — pmf? 
um, 
da ja in (2) das letzte Glied rechts verschwindet, so tritt an Stelle 


der Forderung (8) die folgende 


"20 — uw.. =0, (4) 
woraus sich y 
m,i; FE 12g (x;) i uy’ (z) P e 
my; = Ay (y) + u (y) +: (4a) 


m2; = 4g (2;) + up (z) t+- 
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ergibt. Die Gleichungen (4a) und (1) sind notwendig und hinreichend 
zur Bestimmung der 3% Koordinaten und der k Multiplikatoren A, u,... 

_ in Funktion der Zeit. Die bei der Integration auftretenden willkür- 
lichen Konstanten lassen sich durch die 3n Koordinaten der An- 
fangslage des Systemes und die 3» Komponenten der Anfangs- 
geschwindigkeiten bestimmen. Multipliziert man die Gleichungen 
(4a) bezw. mit ä,,j,, 2, und addiert alle 3n Gleichungen, so erhält 
man mit Rücksicht auf die Gleichungen (1) oder vielmehr deren 
erste Ableitungen nach der Zeit: 

mia. 


”—=( 


> 
ade 


bY .. .. aran y 7 e nta i 
mi + u +22) = ams S= 


oder 
s=0. 
Daher kann die Forderung der kleinsten Beschleunigung ôf = 0 oder 
g” pear 0 


— wenn die Variation in der oben angegebenen Weise ausgeführt 
wird, nämlich bei konstanten Koordinaten und Geschwindigkeiten — 
diejenige der geradesten Bahn bei gleichförmiger Geschwindigkeit auch 
hinsichtlich des Umfanges der Forderung ersetzen. Man nennt sie, 
mit Rücksicht auf eine später (Art. 15) einzuführende Benennung, 
auch die Forderung des kleinsten Zwanges. 


5. Beispiel: Drehung eines starren Punktsystemes um seinen 
Schwerpunkt.) 


Durch zweckmäßige Wahl der Koordinaten lassen sich die Be- 
dingungsgleichungen an Zahl verringern oder ganz beseitigen. In 
dem Fall eines starren Punktsystemes oder Körpers umgeht man 
(Einleitung) den Ansatz von Bedingungsgleichungen dadurch, daß 
man ein mit diesen fest verbundenes Koordinatensystem einführt. 
Wir nehmen an, der Schwerpunkt eines solchen sei fest, es besitze 
also nur drei Grade von Freiheit, und es handele sich darum, die 
geradeste Bahn des Systems bei gleichförmiger Bewegung desselben 
zu bestimmen, also die Forderung des kleinsten Zwanges zu erfüllen. 
Wir verlegen den Ursprung O eines im Raume festen Koordinaten- 
systems mit den Achsen #,H,Z in den Schwerpunkt. Sowohl dieses 
wie ein mit dem Punktsystem (Körper) starr verbundenes (also gegen 


1) Aus einer im Wintersemester 1898/99 gehaltenen Vorlesung. 
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sei ein Rechts- (englisches) System, s. d. Figur. 

Diese Annahme machen wir in der Folge für alle benutzten 
Koordinatensysteme. 

Es ist dann die Aufgabe, den Ausdruck $nr?v* unter der 
Voraussetzung, daß 

2T = Em (Ë +i + Ê) = h 

eine Konstante ist, oder, weil š = O ist, den Ausdruck 

imf = {Em Ë +i +6) 
zu einem Minimum zu machen. Zu- 
nächst handelt es sich um die Wahl 
von drei voneinander unabhängigen 
Winkelgrößen (,„Koordinaten“ im 
weiteren Sinne des Wortes), durch 
welche die Lage des beweglichen 
gegen das feste Koordinatensystem 
bestimmt ist. Sind œ, ß,, yı die 
Kosinusse der Winkel, welche die 
X-Achse des beweglichen mit bez. den Achsen &, H, Z des festen 
Koordinatensystems einschließt, und gehören entsprechend die Größen 
Xa, B2, Yo} Czy Bz yg den Achsen F, Z% zu, so hat man die Beziehungen 


Fig. 3. 


E = ax + wy + 02 
n = Bix + By + baz (1) 
E= p2 + yY + Y7, 


wo zwischen den «, ß,p die bekannten 6 Relationen bestehen 


w a Te | €a + Babs + yavs = O 
o -b B + 7i = 1 ese + Babi + Yri = 0 (2) 
e B r A=] uč, + Bib F 77: = 0. 


Durch Differentiation erhält man aus (1), weil nur die Winkel in 
der Zeit sich ändern, 


E= aa tay t z E= axt ky + 2 (2a) 
usw. usw. 
Die 9 Größen &,... hat man nun durch drei unabhängige auszu- 


drücken. 
Nach einem bekannten Satze der Kinematik starrer Körper läßt 
sich jede unendlich kleine Bewegung eines Körpers um einen festen 
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Punkt O darstellen durch eine (Momentan-)Drehung um eine durch 
O gehende Achse A, also durch einen Vektor, den wir durch seine 
drei Komponenten in Richtung der Achsen X, Y, Z des heweg- 
lichen Systems ersetzen wollen. — Bei einer relativen Bewegung der 
Systeme 5, H, Z und X, Y, Z gegeneinander kann man aber 
auch X, Y, Z als fest, 5, H, Z als beweglich ansehen. Durch eine 
Momentandrehung des letzteren um die Achse A gehe ein mit 5, H, Z 
fest verbundener Punkt mit den Koordinaten x, y, z in die Lage 
z+ òx, y+ òy, z+ôz über. Zerlegt man den infinitesimalen 
Drehungswinkel ðw in drei Komponenten z 

ôy, d'y, ö’y, welchen Drehungen um die 

Achsen X, Y, Z entsprechen, so trägt d'p 


zu 6% nichts bei, zu dy die Größe — 26°p, BR 
zu 62 die Größe y0’p, wenn ð'p (dp in y3 

der Figur) aus einer Rechtsdrehung her- A 

vorgeht. Durch zyklische Vertauschung er- 9 Y 


hält man die von den Drehungen ôy, 6’y Br 


herrührenden Beiträge. Ihre Zusammensetzung ergibt für die kleinen 
Koordinatenänderungen des Punktes x, y, z infolge der Drehung 
(d'p, d'y, d'y) des Systems £, H, Z um die Achse A 
dx = 20 — ydy 
öy = xy — zp (3) 
öz = yð p — rsy. 
Geht man von den virtuellen Drehungswinkeln òp, --- zu den in 
dem Zeitelement dt wirklich eintretenden d’p, --- über, so erhält 
man, wenn man dementsprechend die Komponenten p, q, r der 
momentanen Winkelgeschwindigkeit, genommen in bezug auf die 
Achsen X, Y, Z durch!) 
= TR = zit i au 
einführt, die Beziehungen: 
2=z2q — yr 
j-ar— zp (4) 
£ = yp — Td. 

1) Die Striche an d, wie vorher an ô, sollen ausdrücken, daß p, q, r nicht 
Differentialquotienten bestimmter Winkel nach der Zeit sind, wenn auch die 
Zuwächse selbst sich definieren lassen. — Man hat solche fingierte Größen, wie 
die Winkel g, Y, x, „nichtholonome Koordinaten“ genannt. (S. z. B. Hamer, Vir- 
tuelle Verschiebungen in der Mechanik, Math. Ann. 59.) Für sie ist immer 
d'y d'p usw. 


Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. 2 
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Der mit dem Koordinatensystem =, H, Z fest verbundene Raumpunkt 
sei nun der Endpunkt der auf der Achse & aufgetragenen Strecke 1. ' 
Für ihn ist 
PRA Ver, dei: 
Dann ergibt sich aus (4) die erste Spalte des folgenden Gleichungs- 
systems: b 
č = a9 — @r; Bi = Psg — Bar; Hr Hr; 

Čs = QT — ap; Ba =P," Br; Y =T — VP; (5) 
čs = p — ag; Pe = Pap — big; Ps = VP — V14, 
vermöge dessen die Änderungen der neun Achsenwinkel durch die 
Komponenten p, q, rv der Winkelgeschwindigkeit sich ausdrücken. 

Hiernach bieten sich für die weitere Behandlung diese letzteren 
von selbst als die gesuchten drei unabhängigen Größen dar. 

Wir bilden mit Hilfe der Gleichungen (5) und der Beziehungen (2), 
sowie mittels der durch ein- und zweimalige Differentiation nach 
der Zeit aus ihnen abgeleiteten Gleichungen die folgenden Summen $ 

Si = wać + Baß; + Pets = 9, = p 
Sa, = — Soa =q; Sai =— Soa =r (6) 
S =g +r; S =r +p; S =p +g; 
endlich, wenn man bei Bildung der Variation bloß die Größen p, ġ, f 
berücksichtigt (Art. 4 a. B.): 
Sæ dg, = S (ad + &g — aar — čar) («sð 4 — @,ÖF) a 
=ġð4 + prög + Hör — pqs. N 


Handelt es sich nun um die geradeste Bahn bei gleichförmiger Be- 
wegung, so sind bei gegebenen Werten œ Bi, °°° Pa; Ču Bu- Psi 
?, 9, r die Differentialquotienten von p, q, r so zu bestimmen, daß 


3") = mfor— Em (EE ++) 8) 
ist, wobei nur die Variationen der Beschleunigungen nicht ver- 
schwinden. Nun ist wegen (2a) 

Zm,E;0E, = Em (ër, + &, 9, + &,2)(6@ + düsy, + Oë) (8a) 
Wählt man das mit dem Körper fest verbundene Koordinatensystem 
so, daB die Achsen X, Y, Z mit den Hauptträgheitsachsen des 


Körpers zusammenfallen, und nennt A, F, C die Hauptträgheits- 
momente, so ist bekanntlich 
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Em (yi + 2) =A; Zm;Y;2; = 0; 

Zm (2 + z?) = B; Zm.20,= 0; 

Em; (2 + y) = C; R = 0. 
Hiermit geht aber der Ausdruck (8a) über in 


orl Smat Sä dë, + Emy? Südü, + Emet Sä dë, 
und mit Benutzung der Beziehung (7) wird‘) 
a”Ë — Emaila + pr)dg + — paoi] 


+ Emi + qap)dr + (b — qr)dp] 
+ Emio + radh + (d— rpd] 
= 3”! — p[Ab — (C — B)ar] + 8alBa — (A— O)rp] 
+ ôr[Cr — (B— A)pq]. 


Setzt man die Koeffizienten von dp, 04, Ôr einzeln Null, so erhält 
man die Gleichungen 


(9) 


B4 = (A — C)rp, (10) 
Ci = (B — A)pq 


als Bedingung für die geradeste Bahn bei gleichförmiger Bewegung. 
Es sind die bekannten EULERschen Gleichungen, die zusammen mit 
dem System (5) die natürliche Bewegung eines um seinen Schwer- 
punkt sich drehenden Körpers beschreiben. 

Wir werden unten (Art. 6, a. E.) sehen, daß man von dem Aus- 


4 2 1 
druck oZL wieder rückwärts dadurch zu = gelangen kann, daß 


man die Größen dp, å, 07 durch bzw. p, q, r ersetzt. Geschieht 
dies in (9), so erhält man: 


Ta = Abp + Biq + Cir 
und hieraus 
T = 4 (Ap? + Be 4 Cr’) =h 
gleich einer konstanten Größe, was sich auch aus (10) durch Mul- 
tiplikation dieser Gleichungen mit bezw. p, q, r und Addition ergibt. 


1) Gress, American Journ. II. Bd., S. 64 (1879) und Arrerr, Journ. f. Math. 
Bd. 121 (1900) stellen den mühsam zu bildenden Wert von mf? selbst auf. 
Auch Hertz bildet überall erst f?, anstatt 2fôf direkt darzustellen. 
3% 
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Daß überhaupt die natürliche Bewegung durch die geradeste 
Bahn bei gleichförmiger Bewegung dargestellt wird, werden wir 
sogleich feststellen. 

Zuvor ist jedoch der Begriff des „freien Systems“ in dem Sinne, 
den HERTZ mit diesem Wort verbindet, einzuführen, 


6. Allgemeine Koordinaten. Nichtholonome Bewegung. 
Geradeste Bahn eines Punktsystems. 


Die im vorigen Artikel eingeführten neun Winkel, welche Be- 
dingungsgleichungen für die Starrheit des Punktsystems entbehrlich 
machen, kann man „Koordinaten“ im weiteren Sinne des Wortes 
nennen. Überhaupt nennt man „allgemeine“ oder „LAGRANGESsche“ 
Koordinanten irgendwelche geometrische Bestimmungsstücke für die 
Punkte eines Systems. LAGRANGE hat solche verwendet, um die 
zwischen den rechtwinkligen Koordinaten bestehenden Bedingungs- 
gleichungen zu beseitigen oder doch deren Anzahl zu vermindern. 
Diesen Zweck kann man, theoretisch gesprochen, immer dadurch er- 
reichen, daß man, wenn 

PhLi Yir 215 Los Yar 2; 2) = 0 
eine solche Bedingungsgleichung ist, die Größe ¢ =p selbst als 
Koordinate an Stelle einer der rechtwinkligen treten läßt, diese 
mittels p = p eliminiert und dann das Problem unter der Annahme 
p=0 löst. Doch ergibt dieses Verfahren im allgemeinen nicht 
gerade die dem Problem angemessenen Koordinaten. Hat man aber 
solche auf irgendeinem Wege eingeführt, und bezeichnet man sie 


mit Pi, Pa `- Pa so differenziere man die Transformationsgleichungen 
4, = TiPs Pi ii P,) 
Yi = YM Pa‘ ' Pa) (1) 
2 = 2(Pu Po Pr) 

wo wieder ©, + rechts Funktionszeichen sind, ein- und zweimal 


nach der Zeit, und setze die erhaltenen Werte in die Ausdrücke 
(Art. 3) für T, fi c, > ein. Es möge sich ergeben 
2T = Em (2 + Y +2) = au P + 2p Po +: a,,D? 5 
= 2Ia,D;Dr; a 
wo die a,, noch die Koordinaten p,, Pa -> p, selbst enthalten können. 
Die Ausdrücke für f?, c? werden wesentlich verwickelter.?) 


1) Indem Hertz die Größe ô(c°) anstatt 2cöc bildet, wird er (Art. 108 der 
Mechanik) zu mühsamen Rechnungen genötigt. 
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Es genügt, wenn man, wie wir dies unten tun werden, sich auf 
die Bildung der Variationen dieser Größen beschränkt, wobei zur 
Vereinfachung die Größe T zur Verfügung steht. 

Die Anzahl r der unabhängigen Koordinaten p, die nach Be- 
seitigung aller Bedingungsgleichungen übrigbleiben, ist der Grad 
der Freiheit des Systems. Es ist jedoch nicht immer möglich oder 
ratsam, die Bedingungsgleichungen durch Einführung neuer Variablen 
gänzlich zu beseitigen. Insbesondere gelingt dies dann nicht, wenn die 
Bedingungen in der Form von Differentialgleichungen vorliegen, die 
nicht integrabel sind und auch durch Kombination nicht integrabel 
gemacht werden können. Für Bewegungen dieser Art, die HERTZ 
nichtholonome nennt, haben also die Bedingungsgleichungen etwa die 


ie d'p = Eigp,.da, + pdy: + pdz) — 0 
Uy = E (prn AL: + v.dy, + pude) = 0 (3) 
a a) 
WO Pris Pyir `` Wais `- Funktionen der Koordinaten &,, Yu, >°- 2, 


sind, und wo hier wie in der Folge der Strich an d oder ò andeutet, 
daß nicht notwendig Funktionen p, y... existieren, deren Diffe- 
rential bezw. Variation die rechte Seite ist. Dagegen ist die Bewegung 
wieder eine holonome, wenn die Gleichungen (3) unbeschränkt inte- 
grabel sind, insbesondere also dann, wenn @,,, Puis - . . partielle Diffe- 
rentialquotienten derselben Funktion p usw. nach den entsprechen- 
den Koordinaten sind oder durch einen gemeinsamen Multiplikator 
zu solchen gemacht werden können. 

Aus den Gleichungen (3) erhält man die Beziehungen zwischen 
den Variationen durch Division mit dt, nochmalige Differentiation 
nach der Zeit und nachfolgende Variation der 2. Differentialquotienten. 
Die Beziehungen, die auf diese Weise an Stelle der Gleichungen (1b) 
Art. 4 treten, haben die Gestalt!) 


FÜ= Zip,08, + ppd: + pau) = 0. (3a) 
Die Gleichungen für das Bestehen des Grundgesetzes: geradeste Bahn 
bei gleichförmiger Bewegung, oder, wie wir die Forderung auch be- 


zeichnet haben, die Bedingung des kleinsten Zwanges, ergeben sich 
dann aus 


pay T E E EA (4) 


1) Die nicht ganz folgerichtige Bezeichnung dË wurde vorübergehend ge- 
wählt, um die Art der Variation auszudrücken. 
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in ea Koordinaten also aus 
0=Zm,(&,08;+ 9,99, + 208) — AEH pp OY H 9.,92;) 
— u Epps H) - (4a) 
und lauten im letzteren Fall 
map H UY H: 
mäi = Lp Hupp H Geu2..m (5) 
M2; = A Pri H UPa tH 
wozu die Bedingungsgleichungen (3) kommen, die im Falle einer 
holonomen Bewegung durch Integralgleichungen ersetzbar sind. 
Bei Einführung allgemeiner Koordinaten p,, P ::- p, mögen 
die endlichen Bedingungsgleichungen die Form annehmen 
PiP Dep) = 0 
vB Pe'i p) = 0 (6) 
und die differentiellen Bedingungsgleichungen (3) übergehen in 
d'p = pdp, + PdP +: + pdp, = 0 
d'y = pdp, + Padha +: + v,dp, =0 (1) 
womit diejenigen zwischen den Variationen die Form erhalten 
FË = p ðD, + Pph + + pdd,—0 uw (Ta) 


Um in den Koordinaten p nun auch das Quadrat der Beschleunigung, 
das in der Forderung des kleinsten Zwanges (Art. 4a. E.) 


„mf? 
ò S = 


auftritt, oder vielmehr mfôf, auszudrücken, bemerke man zunächst, 
daß sich aus 


2 0x, , ôx. CEAR 08, A 
Aap arap Pa aa õp, Pr -> 3p,” (8) 
k=l2...r) 
ergibt 
dä, ôs, g 
ZA == ap, usw. (9) 
Ferner 
Na 0° T ù d (=) 10 
— — |. l 
P, — p, -53 = h A pip di op, ) 


Endlich erhält man durch Differentiation von > 


B; Di Br op, DD, Dr 5, aa io) 
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und daher, wenn man bloß die Beschleunigungen variiert, wie dies die 
erwähnte Forderung (Art. 4a. E.) mit sich bringt, 


ôï, = Pap, ÖD, (10a) 
Nun läßt sich der Ausdruck 
aE Em (tdi ih), Grm 
weil 
oT 


gja T Miia ist usw., 
t 


auch in der Form anschreiben 


a"r D [ae (0z) 2+ re 


Wenn man die Öä,, Öj,, ... durch die d9 ausdrückt, wird also 
wegen (10a) 


mr 0x, .. , d(oT\0y,; ir A 
Dr et) 


Dir; son) 


wo nun 
fd (öT\ ôx; J 

P, -D alr) Ne aus) 

ist, und die Punkte andeuten, daß noch die entsprechenden Glieder 

in y und z anzuschreiben sind. Unter der Annahme, daß die x,, Y; -- 


Funktionen der p sind, kann man diesen Ausdruck folgendermaßen 
umgestalten (s. ROUTH-SCHEPP, Dynamik, Leipzig 1898, 1, §. 398) 


: d “| oTox, ı[01 d (ex, EN 
Pen IE op, pen lebe) + ] 
d [oT ðk; IRRE 
daara t | Dat} 
was sich durch die Gleichungen (9), (10) rechtfertigt. Daher erhält 


man, wegen 5 = 0, 
4) -: op 


und somit endlich den wichtigen Ausdruck für die Variation des 
Quadrates der Systembeschleunigung f 


mf’ EN E S 
L -Da CARARE C 
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wo T die früher angegebene Form hat 
De bi ber Qipi Py 
Es ist bemerkenswert, daß man von der Funktion (11) ô =a 


dadurch rückwärts wieder zu T gelangen kann, daß man dp, durch 
D, ersetzt. Denn wenn dies in 10a geschieht, so geht dä, in 4; über, 
also Zm,&,dä@, und damit ô er (in jeder Form) in T, q. e. d 
Führt man in (4) auch die Variation in der transformierten Form 
(Ta) ein, so erhält man als Gleichung für die geradeste Bahn bei 
gleichförmiyer Bewegung (die Bedingung des kleinsten Zwanges) 


d/cT oT 63 
> RK (z) ta in Senke i ð, =0, (12) 


die wegen der nun erlangten Unabhängigkeit der Variationen 09 in 
die einzelnen zerfällt 

d (oT oT 

alaz) = õp, +ip, EAV y (13) 

(k=1,2,...n) 
ein System von Differentialgleichungen, das dem oben für recht- 
winklige Koordinaten aufgestellten (5) äquivalent ist und es umfaßt. 
Die Gleichförmigkeit der Bewegung ergibt sieh übrigens aus 

den Gleichungen (5) ohne weiteres, indem man sie mittels &,, %,, 2; 
linear kombiniert. 


7. Geradeste Bahn eines Punkt-Systems bei unstetiger 
Geschwindigkeits-Änderung. 

Um die Forderung der geradesten Bahn auch für ein Punkt- 
system zu formulieren, das an einer Stelle seiner Bahn Richtung 
und Geschwindigkeit plötzlich um eine endliche Größe ändert, müssen 
wir auf den in Art. 2 für den einzelnen Punkt aufgestellten Aus- 
druck zurückgreifen. Wir haben dort die Variation gebildet 

Siy? = 04 (Aw + AV + Auw’). 
Analog ist im Fall eines Punktsystems die Variation 
ôT =} my =8} Em (4t 4+ Au?) 
=5m (4u Au + drsd t Aws dw) =0 (1) 
gleich Null zu setzen, wenn (Au, Av; Aw;) die Geschwindigkeits- 
änderung des Punktes m, (i = 1, 2,... n) ist. 
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Bestehen en Bedingungsgleichungen zwischen den Koordinaten 
der Punkte, vermöge deren sich für die Geschwindigkeitsänderungen 
Beziehungen ergeben von der Form 


b = E0 du + D, dv + D, Aw) = O, (2) 


so sind diese wieder so zu variieren, daß die Koordinaten und die 
Geschwindigkeiten davon nicht betroffen werden, wohl aber die Ge- 
schwindigkeitsänderungen /u,,... Man erhält so 


69 =L(8,,65Au, + bdo, + D0 Aw) — 0. (3) 


Diese Gleichungen lassen sich wie in Art. 6 a. E. durch Multiplika- 
toren A, .... mit ÒT vereinigen und dadurch die 0.44, voneinander 
unabhängig machen. 

Wir führen dies allgemein aus, indem wir wieder Veränderliche 
Pu Ps :-. p, annehmen, welche die Bedingungsgleichungen alle oder 
teilweise identisch erfüllen, die wir uns jedoch so gewählt denken 
wollen, daß nicht sie selbst, sondern nur ihre ersten Ableitungen plötz- 
lich Änderungen erfahren. Führt man sie ein mittels der Gleichungen 
(1), (8) des vorigen Artikels, sind also die Geschwindigkeiten vor 
und nach der plötzlichen Änderung 


so wird 


und der Ausdruck 
T = im (4e + Ao? + du?) 
geht über in: 
T=-4282a,19,A9;, (5) 


wo die Koeffizienten «a,, dieselben sind wie im Ausdruck der leben- 
digen Kraft T im vor. Art. Die Bedingung für die geradeste Bahn 
wird dann, wenn keine Nebenbedingungen auftreten: 


EN p í roi p 
0=0T = 5 Xan Ah dh => Da, dAp, 


/0T 09T® (BE N 2 
-2 (3, IE dH ) AP, —_ > (5, 30 )0 O- DR), (6) 
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wo nun 7 bzw. 70 der re für die ea igo Kraft selbst 
ist, geschrieben in den p, bzw. p, also 


T = 3 Z E tabib 
TO = 4 E Ea ph pe. (1) 


Bestehen dann zwischen den (p, — pP) =p, noch Be- 
dingungsgleichungen wie: 


ô= ð, Ap, + DB Apa +- -- DAD, = 0, (8) 
so erhält man aus der Forderung 
0=öT —48ð —...=0, (9) 
wo nun die Ap, voneinander unabhängig sind, die » Gleichungen: 
Br 
Pı ri 
ƏT TM a 
aE AD 


neben denen die Bedingungsgieichungen bestehen, aus denen diejenigen 
(8) durch Differentiation, Differenzenbildung und Variation hervor- 
gegangen sind. 


8. Das freie System. Das Grundgesetz von HERTZ und die 
LAGRANGEschen Bewegungsgleichungen. 


Ein freies Punktsystem nennen wir mit HERTZ ein solches, 
zwischen dessen Koordinaten nur geometrische Bedingungsgleichungen, 
d. h. solche von der Form (6) (7) des Art. 6 bestehen, also end- 
liche Gleichungen oder Differentialgleichungen 1. Ord. 1. Grades 
zwischen den Koordinaten, in welche die Zeit nicht explizit eingeht. 

Ein „freies“ System ist beispielsweise das in Art. 5 behandelte 
starre Punktsystem, das sich um einen Punkt dreht. Auch starre 
Körper oder Systeme von solchen, die etwa durch Gelenke mitein- 
ander verbunden sind, von denen auch einzelne Punkte sich auf 
vorgeschriebenen Bahnen oder Flächen bewegen können, bilden freie 
Systeme im Sinne von Hertz. Dagegen ist ein System z. B. von 
sich anziehenden Massenpunkten kein freies System, weil die Forde- 
rung der Anziehung sich nicht in geometrische Form bringen läßt. 
— Wir werden in den Artt. 17, 18 den Begriff des freien Systems 
auch auf nichtstarre kontinuierliche Massen ausdehnen. 

Die natürliche Bewegung eines solchen freien Systems — zu- 
nächst mit einem endlichen Grad der Bewegungsfreiheit — wird nun 
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durch das folgende einzige Grundgesetz bestimmt, das HERTZ an die 
Stelle der drei von NEWTON aufgestellten und neuerer, sie er- 
gänzender Axiome setzt (HERTZ, Mechanik Art. 309): 

‚Jedes freie System beharrt im Zustand der Ruhe oder der gleich- 
förmigen Bewegung in einer geradesten Bahn. 

Dieses Axiom setzt sich zusammen aus dem Trägheitsgesetz — 
denn es verlangt gleichförmige Bewegung (Trägheit im weiteren Sinne) 
— und dem Prinzip des kleinsten Zwanges — denn es verlangt die ge- 
radeste Bahn — und beschränkt sich zunächst auf das freie [kräftelose] 
System. Aber eben für dieses wurde in Art. 6 die Bewegung unter- 
sucht, die jene beiden Forderungen erfüllt, und die Bedingung formu- 
gr a (PË) -arë -u Ë=, 0) 
deren Ausführung in allgemeinen Koordinaten f4, Pos... P, 


das Gleichungssystem ergab (Art. 6, a. E.) 


d (oT IT | i 
nla) teren 3) 
wo 
aein aip (4) 


der Ausdruck für die lebendige Kraft des Systems ist, und 
d Ò = p dp, + podia +--+ p,dp, =0 
d P= pdp, + bdp +--+ y, dp, =0 (5) 


(nichtholonome oder holonome) geometrische Bedingungsgleichungen 
sind. Die Gleichungen (3) definieren nun nach dem „Grundgesetz“ 
die natürliche Bewegung unseres Punktsystems. Sie sind die be- 
kannten Lagrangeschen (Bewegungs-)Gleichungen 2. Art für den Fall, 
daß keine äußeren Kräfte wirken, während die äquivalenten für recht- 
winklige Koordinaten (Art. 6 (5)) LAGranGesche Differentialglei- 
chungen 1. Art heißen. 

Deutet man in der Gleichung (2) die völlig willkürlichen Größen 
öp, als Variationen der Koordinaten p, selbst, und ersetzt sie dem- 
entsprechend durch öp), so tritt an Stelle von (2) die Forderung 

o a e 


1) Hervorzuheben ist, daß sich auf dem hier betretenen Weg ohne weiteres 
diejenigen Beziehungen zwischen den Variationen ôp,,...ôp, ergeben, die in 


www.rcin.org.pl 


28 I. Moterielle Punkte und starre Massen. 


oder in rechtwinkligen Koordinaten 


Emt, — AP, — ud); + (mi, — Ada — A —'. -) ÔY; 
+ (m, — Apu — UVa — )da]=0, (1) 


Gleichungen, die zusammen mit den obigen Bedingungen (5) (bzw. 
(3) des Art. 6) genau die Form besitzen, in die man das 
d’Alemberische Prinzip für ein System von Massenpunkten, auf das 
keine äußeren Kräfte wirken, zu kleiden pflegt. Wir werden darauf 
unten Art. 15 zurückkommen. 

Die Größen Agp,,, wub,;... in (7) haben die Dimension [!mt-?] 
einer „Kraft“ ın dem üblichen Sinne. Man kann daher 

Vo: + 9,+ PR, 

als eine Kraft (Druck) deuten, deren Komponenten sich wie 
Pri: Ppi: Pa; verhalten, und sie als einen der Bewegung des Punktes 
m, durch die Bedingung d'p = 0 auferlegten Widerstand auffassen. 
In dem Beispiel des Art. 1 ist A der Gegendruck der Oberfläche. 
Wir wollen zunächst einige weitere Beispiele für die Verwendung 


der LAGRANGEschen Differentialgleichungen im Falle holonomer und 
nichtholonomer Bewegungen einschalten. 


9. Beispiele. 


Das nächste einfache Beispiel wird uns später noch Dienste 
leisten. 


jedem Falle, auch in dem einer nichtholonomen Bewegung, den unbeschränkten 
Übergang auch zu dem Hamiltonschen Prinzip ermöglichen. Denn wenn man 
in (7a) des Art. 6 die dp, durch dp, ersetzt, so erhält man diejenigen Be- 
dingungsgleichungen 
Pı P, Top: tr a0 

zwischen den Variationen, die man bei Anwendung des d’ALsuserrschen (oder 
eines aus ihm abgeleiteten) Prinzips gewöhnlich durch einfache Verwand- 
lung der d in ö aus den vorliegenden Bedingungsgleichungen (5) entnimmt. 
Man pflegt die Berechtigung zu diesem Verfahren aus der Vorschrift des Prin- 
zips der virtuellen Geschwindigkeiten abzuleiten, nach der die in (6) einzu- 
führenden Verrückungen dp, virtuelle, d. h. gedachte, mit den Bedingungen 
des Systems vertrügliche Verrückungen sind. Dies letztere heißt aber doch 
wohl nur: Die Beziehungen zwischen den virtuellen Verrückungen müssen 
durch bloß rechnerische Operationen aus jenen Bedingungsgleichungen ab- 
leitbar sein. Die Vertauschung der d mit den & ist jedoch keine solche Operation: 
wohl aber die zweimalige Differentiation nach der Zeit und nachmalige Variation. 
Dieser Vorzug des Prinzips des kleinsten Zwanges wurde, wie ich glaube, 
bisher nicht, auch von Giess nicht, der es zuerst grundsätzlich anwendet, 
genügend betont. 
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l. Ein materieller Punks m Tey e in Ein len 
Teil einer Röhre, die nach einer ebenen Kurve gebogen ist und in 
einen geraden Fortsatz endigt. In dem letzteren be- 
finde sich ein zweiter materieller Punkt m,, der mit 
dem ersten durch einen unausdehnbaren Faden, der in 
der Röhre verläuft, verbunden sei. Der gerade Teil 
der Röhre falle mit der Z-Achse zusammen (s. d. Figur). 
Um diese letztere als feste Achse werde das System 
durch einen Anstoß in Drehung versetzt und dann sich 
selbst überlassen. Welche Bewegung führen die bei- 
den Punkte aus? Röhre und Faden sind massenlos. 

Sind r, z die Koordinaten von m in der Ebene 
zur Zeit t, ist ® der Winkel der in Drehung befind- 
lichen mit einer festen Ebene, s die Länge des ge- 
krümmten Fadenstücks, so ist 


ds’ = dr? + dz? 2 
Die kinetische Energie T der beiden Massenpunkte ist dann 


T = 4 (ms? + m$? + mr2$®) 
= 1[(m + m,)(#? + 22) + mr?#2], a) 
und zwar gleich einer Konstanten, wenn man von Reibung und der 
Wirkung der Schwerkraft absieht, was wir tun wollen. Die Be- 


dingungsgleichung, die zwischen den Koordinaten r, z, © des Systems 
besteht, ist die Gleichung 


g (r,a) =z —f(r)=0 (2) 


der Kurve, nach der die Röhre gebogen ist. Daun lauten die durch 
das ne 


oot AEA He m 


gelieferten Bewegungsgleichungen, bei Berücksichtigung der Be- 
dingungsgleichung 


-f(er)dF +82 = 0, (3a) 
(m + m,)# = mr — 1f (r) 
(m +m)Z=1 (4) 


mr? =q: m, 


wo q eine Integrationskonstante ist. Der Vektor A hat die Dimension 
einer Kraft und steht, da seine Komponenten in der Ebene der Röhre 
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sich wie — f’(r):1 verhalten, auf der Kurve derselben senkrecht, 
ist also der Reaktionsdruck der Röhre. Durch Elimination von A 
aus den Gleichungen (4) erhält man 

sS (m + m) = 3 
oder, wenn man sich aus der Gleichung z = f(r) die Koordinate r 
in Funktion des Bogens s, also r = ¢ (s), berechnet denkt: 


m+m, ds _ 1dr ve) 


em de Tas yi! (5) 
wo nun rechts eine bekannte Funktion von s steht. 
Andererseits erhält man durch Substitution von ®, r und # in 
die Gleichung der lebendigen Kraft T=h(l): 


a 2h 
q? m? 


nim aE ON A 


q’m 


und hieraus, nach Annahme der Funktion f(r) für den krummen 
Röhrenteil, r in Funktion von ¢& Setzt man die Länge des geraden 
Röhrenteils OA = l, und den Abstand des Punktes m, von dem 
Endpunkt O gleich 2,, so ist, wenn L die ganze Fadenlänge ist, 
l— z +s= L, 
also 
2, = S + const. (6) 


Statt die Funktion f(r) als gegeben anzusehen, kann man auch 
umgekehrt für i . 
2, =5 
eine bestimmte Funktion von s oder von k—s, wo k eine Kon- 
stante ist, 

S= F(k—s) (7) 
annehmen und hieraus die Gestalt der krummen Röhre bestimmen, 
indem man (7) in (5) einträgt und r zunächst in Funktion von s, 
dann in Funktion von z berechnet. Wären nun der Massenpunkt m 
sowie Röhre und Faden unsichtbar, so schiene sich der Punkt m, in 
der Achse Z so zu bewegen, als ob auf ihn die beliebig angenommene 
Fernkraft F(k, — 2,) wirkte, denn aus (7) ergibt sich wegen (6): 


2, =F(k— 2), (Ta) 


wo k, wieder eine Konstante ist. 
2. Als Beispiel einer nichtholonomen Bewegung diene die 
eines einfachen Apparates, der vor nicht langer Zeit als 
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„PRYTZsches Stangenplanimeter“ in der Feldmeßkunst eingeführt 
worden ist. Er besteht im wesentlichen aus einer Stange, deren 
eines Ende einen beilartigen Ansatz A (s. d. Figur), deren anderes 
Ende eine ebenso lange etwas abgerundete Spitze B trägt, die beide 
auf einer horizontalen Ebene E ruhen. Das Instrument bewege sich 
infolge eines auf den Schwerpunkt S ausgeübten horizontalen Stoßes. 
Die Spitze 5 kann sich nach allen Seiten bewegen. aber die Schneide 
des Ansatzes A verhindert die seit- 
liche Verschiebung dieses Punktes und 
bewirkt, daß A sich nur in einer durch 


Le X 


Fig. 6a. Fig. 6b. 


die Schneide bestimmten Richtung vorwärts bewegen kann Diese 
falle mit der Stabrichtung AB zusammen. Der Stoß auf den Schwer- 
punkt erteilt dem Instrument 

1. eine Anfangsdrehung um A und bewirkt 

2. eine fortschreitende Bewegung von S. Sind z, y die recht- 
winkligen Koordinaten von A, &, n die des Schwerpunktes $ in 
irgendeinem Zeitpunkt f; ist AS = «a, und « der Neigungswinkel der 
Stabrichtung mit der X-Achse, so ist 


z — E= acosa; y—_n—asine. (1) 

Die Bedingung, daß A sich in der Richtung der Beilschneide 
bewege, drückt sich durch die Gleichung aus 

dy = dæ ta u, (2) 

die eine nichtholonome Bedingung darstellt. Die lebendige Kraft 


des Systems ist, wenn die Masse gleich 1 gesetzt wird und % der 
Trägheitsradius ist (Art. 3 (1b)), 


Der + i + an) 8) 
Aus (1), (2) erhält man die Bedingungsgleichung 
, TAG ada ab 
d D= dy — dÉ tg a + .. 7 O (4) 


Das Grundgesetz ergibt: 
a ai, 
oder ausgeführt (Art. 8 (2)) 


HOt eeit -giie -ieo 
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Daher sind die Bewegungsgleichungen 


E+itga—=0 
DA te (5) 
m 
cos & 2 
wozu noch kommt (4): 
j — tga: it- =.) (4a) 


Die Elimination von A, Ñ, &, ù, č, in der angegebenen Reihen- 
folge aus der Gleichung der lebendigen Kraft 
A (6) 
den Gleichungen (5), (4a) und der differenzierten Gleichung (4a) 
ergibt folgende Differentialgleichung für « 
Era @yh?— (R? + ej, 


a 


wozu vermöge (1), (2), (3) noch kommt 


&: 5 
at (a +2) = N 
y=ätge. 
Setzt man 
k? a? 
m? 3 si 


so erhält man, wenn man für t = 0, « = 0, x = t = y = 0 annimmt: 
ht = m?a log tg (= + 7) 
. : & 
i= am figs cos «da 
0 


y=am (tg® sin ade. 
Y 


1) Hätte man die nichtholonome Beziehung (4a) zur Elimination von 7 
aus (3) benutzt und das Grundgesetz auf diese Form von T (mit bloß zwei Ver- 
änderlichen) angewandt, so wäre jene Elimination, nach algebraischen Grund- 

p 
sätzen, gleichbedeutend mit der Addition nicht von 4g ®, sondern von 100° 
gewesen. Dies hätte aber ein falsches Resultat ergeben, weil, bei nicht holo- 
nomer Bedingungsgleichung d’& = 0, das Ergebnis ĝd' +d’ P ist. 
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Die Beiktabenden nn die ich Herrn Dr. W. Reirr in Kirch- 
heim u. T. verdanke, geben die Bahnkurve des Punktes Æ für 
die Fälle a=1, m = 4 (gestrichelt), a =1, m =9, und (in der 


Fig. Tb. 


Fig. Ta. 


zweiten Figur) a=1, m =16, letztere in dem doppelten Maßstab 
gezeichnet. Sie besitzen alle drei Asymptoten; je größer m ist, um 
so größer ist die Anzahl der Windungen um den Ursprung. 


10. Geleitete Systeme, Druckkräfte. 


Ein freies System setze sich in einer sogleich anzugebenden 
Weise aus zwei Teilen zusammen, A und X, deren jedes nur einen 
Teil der Massenpunkte des Ganzen enthält; A enthalte die Punkte 
My Myy...M,, A die Punkte un, ilg,...M.. Der Ausdruck für die 
lebendige Kraft, geschrieben in rechtwinkligen Koordinaten, zerfällt 
dann in zwei Teile, die Bedingungsgleichungen zerfallen in drei, 
nämlich solche für A allein, solehe für U allein und gemischte. 
Denkt man sich die Integration der Bewegungsgleichungen für sämt- 
liche Punkte des freien Systems bewerkstellist, aber nur die Koor- 
dinaten des Systems A in Funktion der Zeit bekannt und diese in 
die Bedingungsgleichungen eingesetzt, so werden die für W allein 
identisch erfüllt sein, die für A ungeändert bleiben, und die gemischten 
außer den Koordinaten der in A auftretenden Massenpunkte noch die 
Zeit explizit enthalten. Von den Differentialgleichungen der Bewegung 
lassen sich nach Einsetzung jener Koordinaten die für das Massen- 
system A für sich integrieren, nur geht die Zeit in einen Teil der Be- 
dingungsgleichungen ein. Die für das System M gehen in Beziehungen 
über zwischen den Koordinaten der Punkte von A, den Multiplika- 


Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. 3 
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toren A, u, ... und der Zeit, die identisch erfüllt werden, wenn man die 
aus dem ersten System sich ergebenden Werte für diese Größen einsetzt; 
sie können also ausgeschaltet werden. — Die Gleichungen für das 


Massensystem A ergeben sich aber auch unmittelbar aus ô a -= 0, 


wenn man in m bloß die Massen m, Mma, ... m, von A aufnimmt, 
und als Bedingungsgleichungen auch solche zuläßt, in welche die Zeit 
explizit eingeht, wobei jedoch die Zeit, als unabhängig Veränderliche, 
nicht variiert wird. Das Auftreten der Zeit in den Bedingungsglei- 
chungen ist es allein, durch das sich die Bewegung des Systems A, 
das HERTZ ein „geleitetes“ nennt (A „das leitende“), von der des 
freien Systems unterscheidet. 

Ist somit das Grundgesetz bei Zulassung solcher Bedingungs- 
gleichungen, wie die erwähnten, auch auf ein geleitetes System 
anwendbar, so wird doch die lebendige Kraft des geleiteten Systems 
allein nicht mehr, wie die des freien (ganzen) Systems, eine Kon- 
stante sein. — Bevor wir weitere Folgerungen ziehen, knüpfen wir als 
Beispiel an die oben (Art. 9) betrachtete Bewegung zweier durch 
einen Faden verbundenen Massenpunkte m, m, an, die sich in einer 
aus einem geradlinigen und einem krummlinigen Teil bestehenden 
Röhre bewegen, während diese um den geraden Teil rotiert. Die 
lebendige Kraft der Massenpunkte war (Art. 9 (1)) 


T =}[(m + m) (i? + 22) + mr?#2], (£) 
und es bestehe als Bedingungsgleichung für den krummen Röhrenteil 
die Beziehung 

r— F(2) =0. (2) 

Machen wir nun die Annahme, daß zu den Punkten m, m, als 

System A ein System A hinzutrete, welches bewirkt, daß die Um- 

drehung um die Achse Z in vorgeschriebener Weise z. B. gleich- 

förmig vor sich geht, so tritt eine neue Bedingungsgleichung hinzu, 
die die Zeit explizit enthält 


—atl=(, (3) 
wo a eine Konstante ist. Das Grundgesetz gibt nunmehr: 
or F_ LPs) ud=0, (4) 


wo für ö}mf* der frühere Ausdruck ((3) Art. 9) einzusetzen ist. Der 
Multiplikator A bedeutet dabei, wie dort, den Reaktionsdruck der 
Röhre auf die Masse m. Auch u ist ein Vektor, der die Dimension 
einer Kraft mal eine Länge, also eines Drebmomentes hat. Auf den 
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krummen Köhrenteil wirkend macht es die Drehung zu einer gleich- 
förmigen. Die Gleichungen (2) (3) zusammen mit den drei aus (4) 
sich ergebenden und den Anfangsbedingungen reichen zur Bestim- 
mung der Größen r,2,%,4,u in Funktion von £ aus. 

Man kann sich nun aber auch denken, daß diesem Gleichungs- 
system nur die Größen A, u in Funktion der Zeit entnommen und 
in (4) eingesetzt würden. Dann werden 2 von den 5 Gleichungen 
überflüssig. Beseitigt man insbesondere die Bedingungsgleichungen 
(2) (3), so wird der Widerstand der Röhre durch eine Kraft oder 
einen Druck ersetzt, der (als Funktion der Zeit bekannt) in jedem 
Augenblick in Richtung und Größe wechselnd die gleiche Wirkung 
hervorruft wie jener Widerstand. — Man könnte auch nur eine der 
Bedingungsgleichungen, z. B. (3) weglassen, und sie durch Annahme 
der Größe u, also des die Bewegung regulierenden Drehmomentes, in 
Funktion der Zeit ersetzen. So z. B. gibt u = (0 die früher 
(Art. 9) behandelte Bewegung. 

Allgemein: Für ein System von Massenpunkten möge man durch 
die Formulierung des Art. (6) auf das folgende System von LAGRANGE- 
schen Bewegungsgleichungen zweiter Art geführt worden sein: 


N 
IB IEIIMEUTT N 
aok DE (5) 


taten =O 


s 


— dt Ah, T An 


neben denen A: Bedingungsgleichungen bestehen 
pido + pam + u 
a 
d P= pdp, + hdp +: +Y,dp,+Ydt=0 
die nun auch die Zeit explizit enthalten können’), da wir geleitete 
Systeme nicht ausschließen. Die Integration sei ausgeführt und ergebe 
für die Multiplikatoren A, u,... und die Größen p,, V; p, Y in (5) ge- 
wisse Funktionen der Zeit. Denkt man sich diese bekannt und in (5) 
eingesetzt, so werden die Bedingungsgleichungen (5a) überflüssig. 
Dann stellen die Gleichungen (5) für sich allein die Bewegung eines 
Punktsystems dar, das durch ein System von Vektoren beeinflußt 


1) Bei einer Variation der Gleichungen (58) — nach Division mit dt und 
nochmaliger Differentiation nach der Zeit (Art. 8) — fällt das mit dt multipli- 
zierte Glied heraus. 

32 
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wird, deren Komponenten in bien der Knaräträle Pi ok Ap, 
bzw. uW; ... dargestellt sind. Man kann diese Vektoren, deren Di- 
mension, wenn p, eine Länge ist, diejenige [Imt-?] einer Kraft ist, 
weil [7] = [mt ?] ist, als „Druckkräfte“ oder Widerstände deuten, 
welche andere Systeme auf das vorliegende ausüben, und die so 
wirken, daß die Bedingungsgleichungen (5a) von selbst erfüllt werden. 
Führt man also an Stelle der letzteren den Gesamtdruck 


P, =g: + uyt Dee) 


in Richtung der Koordinate p, ein, so ist durch das System von 
Gleichungen 


: a oT 
d a (6) 
dt op, 


die Bewegung des Punktsystems ebenso vollständig definiert, wie 
durch die simultanen Systeme (5) (5a). 

v. HeLmHoLTz (Journ. f. M. 100, S. 145; Wissensch. Abh. Bd. 3, 
S. 212) nennt jene in Funktion der Zeit gegebenen Kräfte (Kraft- 
komponenten) P,, P,,... P, Lagranygesche Kräfte. Sagen von den 
Bedingsgleichungen (5a) einige aus, daß Koordinaten des betrachteten 
Systems mit solchen eines anderen übereinstimmen, so nennt HERTZ 
das zweite System mit dem ersten gekoppelt. Die Wirkung des 
einen auf das andere stellt sich auch in diesem Fall durch Kräfte P 
dar, die entweder, wie wir bisher aunahmen, als Funktionen der Zeit 
bekannt sind, oder deren Größe und Richtung, wie wir später sehen 
werden (Art. 14), sich auf indirektem Wege bestimmen läßt. 

Für jedes einzelne der gekoppelten Systeme sind die Kräfte P 
„außere“ Kräfte; für das Gesamtsystem „innere“. 

Die Theorie dieser (Druck-)Kräfte hat Hertz in den Artt. 450 
bis 493 seiner Mechanik ausführlich entwickelt, namentlich auch die 
Gleichheit von Kraft und Gegenkraft (Druck und (tegendruck) nach- 
gewiesen (Art. 468). 


il. Beispiel eines geleiteten Systems. 


Ein bemerkenswertes Beispiel verdankt man v. HELMHOLTZ. 
Er hat an dem BoHNENBERGERSchen Kreisel, einem Rotationskörper 
in CarpaAnischer Aufhängung, eine Reziprozität nachgewiesen, die 
zwischen gewissen auf die Ringe des Gestells ausgeübten Drucken 
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und deren Wirkungen besteht (Über das Prinzip der kleinsten Wir- 
kung, Journ. f. Math. Bd. 100, S. 163, Wissensch. Abh. Bd. 3, S. 222). 

L sei ein fester Kreisring in der Vertikalebene. Der Ring M drehe 
sich gegen L um einen vertikalen Durchmesser Z'O von L und 
bilde zu einer Zeit 2 mit ihm den Winkel œ. M trägt eine horizon- 
tale Achse OV, um welche ein dritter Ring N sich dreht. Er bilde 
den Winkel # mit der Ebene von M. In der Ebene von N liege 
senkrecht zu OV die Achse OZ, auf die eine massive Kreisscheibe 
mit dem Schwerpunkt in O aufgesteckt sei. Die Achsen OX, OY 
in der Mittelebene der Scheibe seien zueinander und zu der Scheiben- 
achse OZ senkrecht. Nimmt man iu 
der Ebene XOY OU_LOV an, so 
wird diese Ebene von der Ebene ZOZ’ 
in OU geschnitten, weil OV zugleich 
auf OZ und auf OZ’ senkrecht steht, 
und zwar ist X = (02,02). Der 
Winkel von OU gegen OX sei y. 
Die Winkel œ, y, # sind dann keine 
anderen als die „EULERschen Winkel“. 
Das System befinde sich zur Zeit t 
in Bewegung, und es seien 9, È, Ü 
die Winkelgeschwindigkeiten der Dre- 
hung bzw. um die Achsen OZ’, OF, 
OZ. Wir müssen zunächst die in Richtung der X, Y, Z- Achsen 
fallenden Komponenten p, q,r der Resultanten aus &, 9, ý berechnen. 

Die Komponente @ zerlegt man in der Ebene ZOZ’ in 
die Richtungen OZ und OU und erhält @cos®, psin®. Die Kom- 
ponente ọsin è in die Richtungen OX, OY zerlegt, gibt @sin cos y, 
psin®siny. Endlich zerlegt sich $ in die Richtungen OX, OY 
mit den Komponenten ə sin y, È cos y. Daher hat man folgende 
Beziehungen 


p = ġ sin $ cosy — F sin y 
q = ġ sin siny + Ê cosy (7) 
r= pcos? + ý. 


Unter Benutzung des Ausdrucks, den wir in Art. 5 (a. E., für die 
lebendige Kraft T' der drehenden Bewegung eines Körpers um seinen 
Schwerpunkt gefunden haben, erhält man daher, wenn A,B,C die 
Hauptträgheitsmomente sind und wenn A = B ist, in den EULER- 
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— 


schen Winkeln dargestellt die lebendige Kraft der sich drehenden 
Scheibe: 


T=1(Ap+AQ?+Cr')=1[A9°+ A (psin #)?+O(pcos# +) 2]. (8) 
Wir wollen nun annehmen, daß die Ringe M und N sich um ihre 
Achsen OZ’ und OFV in vorgeschriebener Weise drehen, daß also, 


wenn @,% gegebene Funktionen der Zeit sind, die Bedingungsglei- 
chungen bestehen 


D=¢—pA=0 

O=0— 0t)=0. 
Dann ist unser System ein geleitetes, und das Grundgesetz liefert, 
wenn man die Massen der Ringe M und N und der Achse OZ ver- 
nachlässigt 


(9) 


ölmf?—- 10 Ë — uO=0, 
woraus sich die Bewegungsgleichungen ergeben ((2) (3) Art. 8) 
= z (Ag sin? ® + C ceos 8 (p cos ® + U) 
d re En 
0-09 cosè + %) (10) 
u = $ (48) — Aù? sin 9 cos 8 + Osin®p(pcos# + ù). 


Die Multiplikatoren 2, u haben auch in diesem Beispiel die Bedeu- 
tung von Momenten, d. h. von Druckkräften im Abstand 1 von der 
Drehachse. Man kann nun entweder, nachdem man g,® in Funktion 
der Zeit aus (9) in die Gleichungen (10) eingeführt hat, w, 1, u zu 
bestimmen verlangen. Man kann das System aber auch als ein ge- 
koppeltes ansehen, indem man nach Beseitigung der Gleichungen 
(9) A, u als gegebene Funktionen der Zeit oder der Winkel annimmt, 
und 9,%,® aus (10) und den Anfangsbedingungen bestimmt. 
Aus der 2. Gleichung (10) ergibt sich 


p cos? + Ņ =P; 
wo ß eine Integrationskonstaute ist, und damit aus den beiden an- 
deren Gleichungen 
2 = Ağ sin? ð + 2 Aọ sin® cos 9 — Csin 99 
u = Ad — Ap? sin 9 cos è + Cho sin ®. 


Differenziert man die erste partiell nach ®, die zweite nach ọ, so 


kommt 


paa 


zp Ayein29 — Cß sin = ei. 
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Sind also <4, ĉu, es positiv, so ist /ọ negativ, d. h. wenn vermöge 
einer Vergrößerung des Druckes A (durch den die Präzessions- 
geschwindigkeit @ vergrößert wird) die Kreiselachse sich von der 
Vertikalebene entfernt (9 positiv wird), so muß umgekehrt vermöge 
einer Vergrößerung des Druckes u (der die Achse von der Verti- 
kalen entfernt) sich die Geschwindigkeit p der Präzessionsbewegung 
vermindern. — Es hat einen großen Reiz, dieses Ergebnis durch 
Versuche an dem Modell des BOHNENBERGERschen Kreisels zu be- 
stätigen. 


12. Unstetige Bewegung und Stoßkräfte. 


Ebenso wie an Stelle von Bedingungsgleichungen oder von ge- 
koppelten Systemen Druckkräfte als bekannte Funktionen der Zeit 
eintreten können, lassen sich auch diskontinuierlich wirkende Be- 
dingungsgleichungen durch Stoßkräfte (Impulse) ersetzen. Wird näm- 
lich eine plötzliche Geschwindigkeitsänderung beschrieben durch die 
in Art. 7 aufgestellten Gleichungen 

A E E ee (1) 
wo T, T® die lebendige Kraft des Systems vor und nach dem Ein- 
tritt der Unstetigkeit der Bahngeschwindigkeit sind, so kann man 
wieder die Vektorkomponenten A®,, u ®,,..., welche die plötzlichen 
auf der linken Seite angegebenen (eschwindigkeitsänderungen be- 
wirken, als bekannte Größen auffassen, die sich zu den Größen P, 
vereinigen. P, stellt dann eine in der Richtung der Koordinate p, 
wirkende „Stoßkraft“ (Impuls-Komponente) dar, deren Dimension, 
wenn p, eine lineare Größe ist, gleich [Imt-'], also die einer Geschwin- 
digkeit mal einer Masse ist. 

In rechtwinkligen Koordinaten geschrieben lauten die obigen 
Gleiehungen 

m;(u; — u) = X, 
m,w — t9) = Y; En (2) 
m; (w; — wH) = Za 


wenn (4,9,,%,), (u, v9, w) die Geschwindigkeiten des Punktes mit 
der Masse m; vor und nach dem Stoße sind, (X, Y,, Z) die auf ihn 
wirkende Stoßkraft. In eine Gleichung zusammengefaßt lauten sie: 


(mu, — u) — X,)ölu, — u) + (m,w; — v9) — %,)8(w, — vM) + 
+ (m,w — w) — Za) ô (w; — wO)] = 0. (3) 
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Wirkt beispielsweise auf ein um seinen Schwerpunkt drehbares 
starres Punktsystem eine Stoßkraft, deren Moment die Komponenten 
L,M,N hat, und war das System vor dem Stoß in Ruhe, ist also 
uW = v = w = 0, so ergibt sich (Art. 5), wenn p, q,r die Kom- 
ponenten der entstehenden Winkelgeschwindigkeit sind, aus 

u = 8q — Yr usw. 
du = zðq — yðr usw. 
und hiermit geht (3) über in: 
Emag un — X) eg — ner) +- = 
oder, in den Bezeichnungen des Art. 5, wenn die Achsen eines mit 
dem Punktsystem fest verbundenen Koordinatensystems die Haupt- 
trägheitsachsen sind, also Em,y;z; = 0 usw., 
Apôp + Bqðq + Crör - (Vz, — Zy)öp — -= 0 
(Ap — L)öp + (Bq — M)ôq + (Cr — N)ör = 0, 


woraus sich die durch die Stoßkraft hervorgerufenen Winkelgeschwin- 
digkeiten ergeben, 


Der ‚Bu MC 


13. Momente (Impulskoordiuaten). 


In der 2. Form der LAGRANGE schen Bewegungsgleichungen (Art. 8) 
treten die partiellen Differentialquotienten der kinetischen Energie T, 
genommen nach den Geschwindigkeitskomponenten p; auf. Man 


bezeichnet diese Größen 
_:sT 
4i p dp; ’ 


nach Analogie der gleichen Bildungen für rechtwinklige Koordinaten, 
wo sie die Werte m,&,,m;i;,m;2, haben, als „Momente“ des Systems 
hinsichtlich der Koordinaten p; (nach KLEIN und SOMMERFELD, 
Theorie des Kreisels als „Impulskoordinaten“). Man führt sie (alle 
oder teilweise) oft mit Vorteil an Stelle der p, ein. Die Koordi- 


naten p; werden, ebenso wie sie in den Koeffizienten a,, von 

ER cak 

T = 3E Eabb (1) 
auftreten, so auch in denen È, des transformierten Ausdrucks 


T = T, =3225,944 (2) 
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vorkommmen können. Die Einführung der q, erfolgt mit Hilfe der 
Gleichungen 


oT . . . : 
47 7 en Pt At ta Ede: (3) 
Wegen der Homogenität von T hinsichtlich der p ist 
2T =gh + hb ++ gb, = Dub (4) 


woraus man durch Differentiation erhält 


2dT = Zqidh; + Zp;dg; 
ITs e : 
— DETA dp; + Zp;dg;. 


— 
Andererseits liefert die Differentiation von (1): 
der oT 
Zieht man diese Gleichung von der vorigen ab, so kommt 
Bde 
dT = Zp,dg,; PATY dp;. 
Endlich erhält man durch Differentiation von (2) 


ar òT, 
aT, =Z pa l + N, Pe 
Aus 
dT =dT, (5) 


ergeben sich durch Vergleichen die bekannten Gleichungen (JACOBI, 
Vorl. über Dynamik, herausg. von CLEBSCH, S. 352) 
OT rs TE e c A 
dq; = po op; Eo op; (6) 
Wenn also in 7 neben den r Variabeln p statt der Geschwindig- 
keiten p die Momente q eingeführt werden, so nehmen die partiellen 
Differentialquotienten von T nach den Koordinaten selbst, den p, 
entgegengesetztes Vorzeichen an. Dies rührt eben von dem Eintreten 
der p in die Koeffizienten der Transformationsformeln her. 
Ein Beispiel für die Einführung der Momente liefert wieder 
der Kreisel. Setzt man in (8) des Art. 11 
E SENDE it 
ar u 


’ 


(wo ®, ® eine andere Bedeutung haben, wie in Art. 11) und löst 
diese Gleichungen nach 9, ý, ®© auf, so erhält man 
[2] p 


. 1 . . 
97 a FR DT 
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und daher 
0 (8 — Pecos)? P? 
a TA he u): 


womit man leicht 


bestätigt. 
Von der Einführung der Momente macht man in der Theorie 
der „zyklischen Systeme“ Gebrauch, zu der wir uns jetzt wenden. 


14. Zyklische Systeme und Fernkräfte. 


Wenn in dem Ausdrucke T für die kinetische Energie eine der 
Koordinaten p; nicht selbst auftritt, sondern bloß vermöge ihres 
Differentialquotienten nach der Zeit »,, so nennen wir sie mit HERTZ 
(Art. 546) eine zyklische Koordinate. In dem ersten Beispiel des 
Art. 9 sind z und #, in dem zweiten œ und % zyklische Koordi- 
naten (die Bezeichnung zyklisch rührt von v. HELMHOLTZ her, 
Journ. f. Math. Bd. 92, Bd. 100). Sind in einem System die „zykli- 
schen Geschwindigkeiten“ oder „Intensitäten“, d. h. die Änderungs- 
geschwindigkeiten der zyklischen Koordinaten, gegenüber den nicht 
zyklischen so groß, daß die kinetische Energie des Systems mit 
hinreichender Annäherung eine homogene quadratische Funktion 
bloß der zyklischen Geschwindigkeiten ist, so heißt es ein zyklisches, 
seine Bewegung eine zyklische.e Wir bezeichnen öfter die zykli- 
schen Koordinaten eines Systems mit deutschen Buchstaben »,, 
Pa; >t Pr, die nicht zyklischen (langsam veränderlichen Para- 
meter, wie sie yv. HELMHOLTZ nennt) mit 9,, Pe, +- p,- Ein zykli- 
sches System ist also definiert durch die Annahme 


T = 4 EEY: ðr; (nahezu) 


H E EN Fan o l 
pp 0; ape 0; du »,=0, (nahezu) 
wenn 7, der in den Momenten q,, 49, a Aus de o Ir (statt der 


D, D) geschriebene Ausdruck für die kinetische Energie 7 ist. Wenn 
insbesondere r = 1, 2 ist, heißt das System ein mono- bezw. dizy- 
klisches. Monozyklisch ist die Bewegung des 1. Beispiels des Art. 9, 
wenn mrô? sehr groß gegen (m + m,)5? ist, ferner die Bewegung 
des BOINENBERGERschen Kreisels kurz nach erfolgtem Antrieb, 
wenn also die Drehgeschwindigkeit % der Scheibe gegen diejenigen 
ọ, ð der Ringe sehr groß ist. Dizyklische Bewegungen werden 
wir unten kennen lernen (Art. 34). 
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Werden auf irgendeine Weise (z. B. durch Systeme, die mit 
dem zyklischen gekoppelt sind) die zyklischen Geschwindigkeiten 
konstant erhalten, ist also 

p, = const, #=1,2- r) 


so heißt das System isozyklisch. Finden dagegen auf sie keine äußeren 
Einwirkungen statt, verschwinden also in den LAGRANGEschen Glei- 
chungen für das zyklische Teilsystem die Ableitungen der zyklischen 
Momente nach der Zeit 
49 u Er =(, k=1,%---t) 
dt dt 0Pı 
so nennen wir mit HERTZ das zyklische System adiabatisch. Die 
oben definierte monozyklische Bewegung des Kreisels ist adiabatisch, 
auch wenn die Kräfte A, u von Null verschieden sind. 

In der Mechanik von Hertz wird nun die Koppelung un- 
bekannter zyklischer Systeme mit einem System von bekannten 
Massen zur Erklärung der auf das letztere wirkenden Fernkräfte 
verwendet, wie folgt. Ein System setze sich aus einem Teil A mit 
Massenpunkten in rascher zyklischer Bewegung und einem Teil A 
mit relativ langsam ihre Lage ändernden Massenpunkten zusammen. 
Die kinetische Energie des zyklischen und des nichtzyklischen Teil- 
systems seien 

= 


m 


4220,00, (G k=1,2,: +1) 
22a, DD, Bel 
Die kinetische Energie des Gesamtsystems ist dann 

T=-7+%, 


sofern Glieder mit Produkten aus den ù und } nicht auftreten, eine 
Annahme, die z. B. im Falle rechtwinkliger Koordinaten erfüllt ist. 
Ist das ganze System ein freies, so ist T = h eine Konstante. 

In den Koeffizienten «a,, und a,, treten nach Voraussetzung die 
Koordinaten p, nicht auf, wohl aber die p, 7 und Ẹ sind also 
Funktionen von der Form 


T- Tb, mw); T= Tl P), 


wo von den auftretenden Variabeln nur je ein Repräsentant der r 
bzw. » eingesetzt wurde, was die doppelte Klammer andeuten soll. 
Und zwar mögen einige der Koeffizienten a,, in F so groß sein, daß 
diese Funktion der langsam veränderlichen Parameter p nicht gegen 
T verschwindet (dies tritt z. B. in dem oben erwähnten 1. Beispiel 
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des Art. 9 ein, wenn man ® groß gegen $ und zugleich m, groß 
gegen m annimmt). Wir wollen nun statt der p, in T die zuge- 
hörigen Momente 


q% = = 1 
k pr ( ) 
einführen, wodurch 7 in die Funktion 7, 

Ur 29) = Ta (O P) (2) 


übergehen möge. Der Ausdruck für die Gesamtenergie wird 
T = T (Do 29) +T (du PP) = T (Dr Po) + Tı (A, 29). 8) 
Wir wollen der Einfachheit halber vorerst annehmen, daß das System 


ein freies sei, für das zugleich keine Bedingungsgleichungen bestehen. 
Dann ergeben sich aus der Formulierung des Grundgesetzes (Artt. 6, 8) 


en (4) 
oder: 
d oT OT \ go d oT i 
die Differentialgleichungen der Bewegung in der Form 
BOT OT O 
di ðb, 0p, © o 
dat _ ih ; 
dUi de ; == (6) 


Der zyklische Teil X des Systems bewegt sich also adiabatisch; die 
zyklischen Momente q, sind Konstanten. Dann geht aber der Aus- 
druck T, für die lebendige Kraft dieses Teils in eine Funktion bloß 
der Koordinaten p, über, die wir mit — U bezeichnen wollen, 


T, CA Pa) E Up Ds» RE Pr)» 
und es wird die Gesamtenergie des Systenis 
T=322a,D9— UMP p) =h (1) 


In den Bewegungsgleichungen (5), die allein noch übrigbleiben, ist 
nun, wegen des in Art. 13 Gl. (6) bewiesenen Satzes über die Ein- 
führung der Momente an Stelle der Geschwindigkeiten, 
IT 28.7200 
3p 9m OP u 


zu setzen. Sıe werden also 


dt ðb, 2m 9m 
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Dieses eheys hätte sich auch Sn, wenn man die 
aus dem Grundgesetz flieBende Bedingung für das Gesamtsystem 


mfa 
b a Dt 
ersetzt hätte durch die Forderung für das Teilsystem 4, daß 
"7 -8u-0 (9) 
ist, wo 
fr eu 
ô U = Ihr (9a) 


ist, eine Forderung, der man insbesondere für rechtwinklige Ko- 
ordinaten die Gestalt geben kann: 


N a er ‚ 
Zm; (ë, = mä; + (ä-— = hoi A (z -2)oz] = Oa , (10) 


wo X, Y, Z, die nach den Koordinaten genommenen partiellen 
Differentialquotienten einer und derselben Funktion sind 


U= f E(Xdz, + Ydy; + Zde), 0-02 0 (11) 


die man nun die Kräftefunktion oder das Potential der Kräfte (X,, 
Y,, Z,) nennen wird. 

Die Gleichung (10) ist dann aber nichts anderes, als der Aus- 
druck für das Prinzip des kleinsten Zwanges, wie wir im folgenden Art. 
sehen werden, für den Fall, daß auf die Punkte m, Kräfte wirken — 
auf den Massenpunkt m, die Kraft (X, Y,, Z,). 

Die Gleichung der lebendigen Kraft (7) nimmt für rechtwink- 
lige Koordinaten die Form an 

T=T-U=sh, (12) 
wo 
T- Em ++ 3) 


und U aus (11) zu entnehmen ist. 


15. Das Prinzip des kleinsten Zwanges. Das D’ALEMBERTsche Prinzip. 


Mit dieser Formulierung der Wirkung des zyklischen Teil- 
systems sind wir auf dem Standpunkt der gewöhnlichen Mechanik 
angelangt. Gekoppelt mit dem System A stellt A diesem seine 
kinetische Energie T in Gestalt der Kräftefunktion U zur Verfügung. 
Denkt man sich also das zyklische Teilsystem als unsichtbar (seine 
Masse verborgen), so läßt sich seine Existenz nur an dem Einfluß 
erkennen, den es auf die Bewegung des sichtbaren Teilsystems A 
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vermöge des Auftretens der Kräftefunktion U ausübt, wie sie sich durch 
formale Umgestaltung der lebendigen Kraft des verborgenen zykli- 
schen Systems ergeben hat. 

Die negativ genommene Kräftefunktion, also die gegen die 
wirkenden Kräfte geleistete Arbeit, bildet als potentielle Energie zu- 
sammen mit der lebendigen Kraft (der kinetischen Energie) 


ee 


die (im vorliegenden Fall konstante) Gesamtenergie des Punkt- 
systems A. Das verborgene System, dessen kinetische Energie die 
potentielle des sichtbaren lieferte, war ein adiabatisch zyklisches. 
Man nennt in diesem Fall das sichtbare System ein konservatives, 
eine Bezeichnung, die man auf jedes System überträgt, auf das nur 
Kräfte wirken, die eine Kräftefunktion besitzen. 

Ein konservatives System bilden z. B. zwei sich nach dem 
Gravitationsgesetz anziehende Massenpunkte, die sich ohne Reibung 
im Raume bewegen können. 

Nimmt man nun noch an, daß für das System A der sicht- 
baren Massen auch Bedingungsgleichungen zwischen den Koordinaten 
bestehen (in die auch die Zeit explizit eintreten kann), so kommen 
in den Gleichungen (8) rechts noch Glieder von der Form 


AP, tUte 


hinzu (Art. 6 a. E.), und auch die Gleichung (11) des vor. Art. bleibt 
nur in dem Falle ungeändert, daß die Bedingungsgleichungen die 
Zeit nicht enthalten. 

Hat man also ein System von Massenpunkten m,, Mg :-- Mp 
auf das Kräfte wirken, die eine Kräftefunktion U (p,,9,:::p,)= 0 
besitzen, ferner als Funktionen der Zeit gegebene LAGRANGEsche 
Kräfte P, in Richtung der Koordinaten p, (Art. 10), bestehen end- 


lich noch die Bedingungsgleichungen 
d' D= p, dp + PdP +- + pdp, + ydt= 0 a) 
d 'H=y,dp, + hdp, ++ vdp, + ydt=0 


(an deren Stelle auch endliche solche treten können), wo die p, y, 
... Funktionen der Koordinaten und der Zeit sind, so liefert das 
Grundgesetz die Aussage, daß für alle Werte der Variationen òp die 
Gleichung besteht: 


ol _5Ü-NPpsH,- 106 E L (2) 
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15. Das Prinzip des kleinsten Zwanges. Das d’Alembertsche Prinzip. AT 


oder: 
HOF LAT. ZU i 
las, 0, 05, T AE O 


k=1,2...r) 
und in rechtwinkligen Koordinaten, wenn man die Potentialkräfte 


und die LAGrAnGeschen Kräfte in X,, Y,, Z; zusammenfaßt: 


ti Pri u xi i ifi i A uv,; Y; 
(m; 2, Zrhgps—uV,; +)02,—=0 (4) 


ho ik 


Dies ist aber genau diejenige Gleichung, die das GAusssche 
Prinzip des kleinsten Zwanges ergibt, wenn Bedingungsgleichungen 
von der Form: 


D (onda; = Pyidyi + DR -) + odt = (0) (5) 


bestehen, und die Kraft (X,, Y,, Z,) auf die Masse m, wirkt. Um dies 
darzutun, müssen wir an einige bekannte Begriffe erinnern. Aus 
der Gleichung (4) folgt sofort das Verschwinden der Koeffizienten 
von ô, Ô; 02, einzeln. Daher unterscheiden sich die Kraftkom- 
ponenten (X,, Y,, Z;) von den Komponenten der sogenannten 
Effektivkraft, nämlich von (m,ä,, M;i m,2,), nur um die Größe 
Coa Huta t a Aput a Apa te) 

Setzt man daher diese letzteren — durch m, dividierten — Größen 
zu einem Vektor zusammen, den man den durch die Bedingungen 
auf den Massenpunkt m, ausgeübten Zwang nennt, so läßt sich dieser 
auch durch die Komponenten 

amë, X), „mi Y), mi): 
derjenigen Beschleunigung darstellen, die der Punkt m, nach Auf- 
hebung der Bedingungsgleichungen besitzen würde. Bildet man nun 
wieder einen Mittelwert (vgl. Art. 3), indem man die Quadrate 
der auf die Massenpunkte wirkenden Zwangskräfte, mit deren Massen 
multipliziert, addiert, so wollen wir unter dem Zwang Z des ganzen 
Systems die durch folgende Gleichung definierte Größe verstehen: 


BA Sm, [(. IR A+ g = „)+ (& = s} (6) 


Das von Gauss aufgestellte Grundgesetz sagt nun aus, daß die 


SNya S 
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natürliche Bewegung eines Systems so erfolgt, daß der Systemzwang 
einen kleinsten Wert annimmt, daß also 


2 = Ta e SE 
"y -0-Im,|(ö- ati m) i 
m; 


m 
Z; 
+(&- „)92|=0 (7) 
Diese Forderung aber, zusammen mit den aus (5) für die d@,,... 
(wie ın Art. 6 (3a)) abzuleitenden Bedingungsgleichungen geben eben 
die Gleichung (4). 

In der Folge wollen wir nicht bloß die LAGRANGEschen Kräfte 
(Art. 10), sondern auch die durch ihre Kräftefunktion bestimmten, 
insbesondere die Fernkräfte, in die Formel (7) aufnehmen, ohne 
dafür eine Deutung durch verborgene Massen zu versuchen. Und 
zwar verwenden wir die das Gausssche Prinzip des kleinsten 
Zwanges aussprechende Formel (T) als Grundlage ebenso für die 
Dynamik und Statik eines Punktsystems, wie für die Bewegungs- 
vorgänge in raumerfüllenden Massen, indem wir im einen Falle die 
LacranGEschen und Potentialkräfte, im anderen die inneren (elasti- 
schen) Kräfte durch ihr der Beobachtung zu entnehmendes Potential 
in (7) einführen. 

Indem wir uns hiermit auf den in der Mechanik üblichen 
Standpunkt stellen, wollen wir uns den Bezeichnungen derselben 
auch in der Weise anschließen, daß wir in den Formeln (3) (4) die 
völlig willkürlichen Zuwächse der Beschleunigungen 

69, dä, OUy 02, 
durch die entsprechenden ebenso willkürlichen Koordinatenzuwächse 
dp, ÖLi, ÖY, Öz; 
ersetzen. Sie nehmen damit die bekannte Form des D'ALEMBERTschen 
Prinzips an, das man sonst wohl an die Spitze der Dynamik der 
Punktsysteme setzt?), niimlich die Form: 
a „2, = o = n a A E ) ôp, —d0, (8) 
(k=1,2,...n) 
oder in rechtwinkligen Koordinaten: 
Z[m&;— X, 19, — Uri), 
+ (mý — Y;— Appa met OORL Gae (9) 
+(m2,— Z,—49,— tY t)i], 

1) Auf die Vorzüge des hier eingeschlagenen Weges haben wir bereits 

in Art. 8 hingewiesen. 
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mit den is icing 
Pıdm + pdp, + p,dp, + pdt = 0 


vdm + vdp +- ydp, + ydi = 0 en 
beziehungsweise: 
Z (p,,d2; H Py: Y; h 9,,d2;) Hr pdt =0 
Z (pridt H )+ ydt=0 (11) 
Wir nennen dann, wie üblich, die b 
P,0p,; En. l òp, 


die Flementararbeit, welche die Kraft P,, bezw. die durch U defi- 

nierten Kräfte auf dem virtuellen (gedachten, mit den Bedingungen 

verträglichen) Wege òp, leisten, in rechtwinkligen Koordinaten: 
X,dx, + Yô y; + Z,0z; 

die Elementararbeit der Kraft (X,, Y,, Z) an dem Massenpunkt m, 

auf dem virtuellen Wege Ös,, und nennen denıgemäß das Integral 


= ai Pie gia (12) 
g= [Ion -dp +: , dp,) -Ds dat Fy Aut, de, J; 
fs (K,da, + Yıdy, + 2,dz,) (13) 


die Gesamtarbeit dieser Krüfte auf einen Wege, den das System von 
einer (meist nicht näher bezeichneten) Anfangslage bis zu einer durch 
die Koordinaten p; x, y, 2 gegebenen Stelle beschreibt. Wir kommen 
hierauf später noch (Art. 29) zurück und stellen hier nur fest, daß 
die Arbeit, als skalare Größe, positiven oder negativen Wert haben 
kann. 

Wir werden somit in der Folge die Probleme zumeist in die 
Gestalt des D’ALEMBERTschen Prinzips kleiden und nur da, wo es 
sich um grundsätzlich neue Formulierungen handelt, wie im Falle 
flüssiger Massen, auf das Prinzip des kleinsten Zwanges zurück- 
greifen. — Auch dann (Art. 18, 19) werden wir die Größen 


PD, 5 ôP X,0&,+ Yð; + 2,02, 
P, 
usw. als „virtuelle Arbeit“ der Kräfte P, usw. auf dem Wege Ôp, 
bzw. S, bezeichnen, ebenso als wenn die zwei Punkte über den Buch- 


staben p, x, y, z fehlten. 


Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. 4 


www.rcin.org.pl 
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Wenn man in dem Ausdruck für das Prinzip des kleinsten 
Zwanges (4) statt der virtuellen Beschleunigungszuwächse Öä,, dj, 
Ö2,, oder, wenn man in der Gleichung des D’ALEMBERTschen Prin- 
zips (9) statt der virtuellen Verschiebungen öx,, öy,, d2, die wirklich 
eintretenden Verschiebungen dx,, dy, dz; einführt, so ergibt sich in- 
folge der Bedingungsgleichungen (11) 

Zm,(ä,da,;, + Ydy; + zdz) -dAU+lbp+un +--)d=0 (14) 
oder 

AT— dU Flp FEUI )d=0, 
wo 
d'U = X(X,dz; + Y,dy, + Z,dz,), 

und dT die Zunahme der kinetischen Energie ist. Wenn nun d'U 
ein vollständiges Differential, nämlich die Zunahme der potentiellen 
Energie ist, und wenn die Bedingungsgleichungen nicht die Zeit 
enthalten, also g=y=:--—0 sind, so geht (14) wieder in sie 
Gleichung der lebendigen Kraft, die „Energiegleichung“, ((12) des vor. 


Art.) über 
T-U=h, 


wo h eine Konstante ist. 

.Die Energiegleichung besteht für jedes System, das im Sinne 
des HerTzschen Grundgesetzes ein „freies“ ist, auf das also, kurz 
gesagt, keine äußeren Kräfte wirken; denn sie formuliert nur die 
Forderung des Grundgesetzes. Wohl aber können zwischen den 
Massenpunkten eines freien Systems innere Kräfte wirken, deren 
Arbeit alsdann, negativ genommen (— U), als „potentielle Energie“ 
neben der kinetischen auftritt. Je nach der Art dieser Kräfte wird 
ihr Beitrag zu der Gesamtenergie als eine besondere Energieform 
bezeichnet. Wie man von der kinetischen Energie oder der Energie 
der Gravitation spricht, so gibt es Energie elastischer (innerer) 
Kräfte in einem raumerfüllenden Mittel, elektromagnetische Energie, 
Wärme, chemische Energie usw. Wir werden mehreren dieser 
Energieformen später noch begegnen, zunächst der Wärme, die bei 
Überwindung von Reibungswiderständen entwickelt wird, und die 
dann entweder als Arbeit der Reibungskraft oder als mechanisches 
Äquivalent der entwickelten Wärme (Joure hat zuerst 1850 Ver- 
suche über die Verwandlung der Arbeit der Schwerkraft in Wärme 
angestellt) in Rechnung zu stellen ist. 

Immer aber ist die Summe aller bei einem freien System auf- 
tretenden Energieformen, jede in dem gleichen Maße gemessen, eine 
konstante Größe. Zeitliche Änderungen können nur in der Weise 
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So verlangsamt sich eine gleitende Bewegung auf Kosten der Er- 
wärmung der Reibflächen. Der Bolzen empfängt seine Schnellkraft 
auf Kosten der Spannung einer elastischen Feder oder eines ge- 
drehten Seiles.. Die Trennung der Elektrizitäten in einer Elektrisier- 
maschine erfolgt durch die Arbeit des Drehenden, ihre Vereinigung 
erzeugt wieder Licht und Wärme usw. 

Unser Planetensystem ist nahezu ein freies System. Aber auch 
auf der Erde kann man solche Systeme einigermaßen abgrenzen und 
sich so von der Richtigkeit des Satzes von der Erhaltung der Energie 
überzeugen. Auf diese Weise ist ROBERT MAYER 1842 zur Formu- 
lierung jenes weltumfassenden Naturgesetzes gelangt. 


16. Beispiele. Reibungswiderstand. 


Der Übergang von der kinetischen Energie verborgener zur 
potentiellen Energie der sichtbaren Massen möge nun an dem Bei- 
spiel (Art. 9) der Bewegung von zwei Massenpunkten in einer Röhre, 
die ein undehnbarer Faden verbindet, nochmals ausgeführt werden. 

Wir haben in Art. 9 für die Gesamtenergie T des Systems ge- 
en T=1{(m + m,)5? + mr?$2), 
wo 

F=r!+ a 
ist. 

Die Koordinate ® ist eine zyklische, und die Bewegung des in 
dem krummen Röhrenteil befindlichen Massenpunktes für sich wird 
zu einer zyklischen, wenn man, was im Anfange der Bewegung sicher 
möglich ist, dafür sorgt, daß $ gegenüber r klein wird. Dies 
werde angenommen. Dann ist die Bewegung auch adiabatisch wegen 
der Beziehung ((4) Art. 9) 

rd-4, 
aus der sich ® entnehmen und in T einsetzen läßt. Zerlegt man 
nun T in T und Y, wo die lebendige Kraft 
T=4m,s? 
dem aus m, bestehenden Teilsystem zugehört, und 
T = t må? + 4mr23? = 4 mr?ö? (nahezu) 


dem aus m bestehenden zyklischen Teilsystem, ersetzt hier © durch 
die Konstante q, wodurch X übergeht in 


MET 7 
T=% =ż „a Ar U, 
4* 
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und nimmt endlich die Masse m, gegenüber der Masse m erheblich 
groß an, so folgt aus 
T+3=h, 

daß $ gegen r auch klein bleibt, solange nicht r sehr groß wird. 
Stellt man sich nun vor, daß die in rascher zyklischer Bewegung 
begriffene Masse m sowie Röhre und Faden unsichtbar seien, so ge- 
nügt das sichtbare Teilsystem m, nicht nur den in Art. 9 auf- 
gestellten Bewegungsgleichungen (4), in denen m + m, nahezu 
durch m, ersetzbar ist, sondern auch der durch Elimination von A 
aus ihnen hervorgehenden Gleichung (5) 

m, d’s (8 d 

en de T a BE 375 vß), 
(wo 

r = 4 (s) 

die Gleichung der Kurve z = f (r) vertritt), einer Gleichung von der 
Form 


z A Ta F(z), 


q°m 
wo 2 =s + constans der Abstand des Massenpunktes m von einem 
festen Punkt der z-Achse ist. — Dies ist aber nach der Auffassung 
der gewöhnlichen Mechanik die Bewegungsgleichung für einen Massen- 
punkt, der sich unter dem Einfluß einer Fernkraft 


> i : 
q mF (z) = — 4q’m y Ft 


in der Richtung z, bewegt. Denkt man sich z. B. die Röhre so 
gebogen, daß %*(2,) mit k— z, proportional wird, wo k eine Kon- 
stante ist, so erfolgt die Bewegung der Masse m, so, als ob sie von 
dem Punkte z, = umgekehrt proportional dem Quadrat der Ent- 
fernung angezogen würde. 

Mit Zuhilfenahme des vierdiniensionalen Raumes könnte man 
dem Vorigen analog die Anziehung nach einem festen Punkt in 
einer Ebene nachbilden. 

Ein anderes Beispiel wird uns später die Bewegung flüssiger 
Massen liefern. 

Auch Bewegungen, die mit Reibung erfolgen, fügen sich ohne 
weiteres in diesen Rahmen ein, wenn die von der Reibung geleistete 
Arbeit in Funktion der Koordinaten oder ihrer Differentialquotienten 
darstellbar ist. 

Ein Beispiel ist die geradlinige Bewegung einer homogenen 
Kugel, die, um eine horizontale Achse sich drehend, vorsichtig auf 
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eine e Boroni bie aufgesetzt wird, und sich denn teils Arena, 
teils rollend vorwärts bewegt. Zur Zeit £ sei x die Entfernung des 
Mittelpunktes der Kugel von seiner Anfangslage, $ der Winkel, um 
den die Kugel sich aus der Anfangslage heraus gedreht hat, m ihre 
Masse, k ihr Trägheitsradiuss Dann ist die lebendige Kraft der 
Kugel zur Zeit ¢ 

T =}m(4 + 1292). 


Wir nehmen an, die Reibung sei eine Kraft, die, dem Gewicht mg 
(g = Beschleunigung der Schwerkraft) der Kugel und einem Faktor u 
(dem Reibungskoefäizienten) proportional, nur auf demjenigen Wege ö& 
eine Elementararbeit leistet, auf welchem ein Gleiten des Flächen- 
elementes der Berührstelle der Kugel vom Radius a gegen die Unter- 
lage stattfindet. Das Maß für diesen Weg ergibt sich aus 


Ë = ads — ôr. 


Daher ist, solange a® > x ist, d. h. solange die Kugel noch zu- 
gleich gleitet und rollt, die Elementararbeit der Reibung 


umgòg = — Ò [mgu (a? — 2)], 
die Kräftefunktion selbst somit 
U = — mgu (a — x); 
und die Gleichung der lebendigen Kraft T — U = h liefert 
sm (&? + k8?) + mgu (a9 —a)=h. 


Die erweiterte Fassung des Grundgesetzes 


oni EN 
ergibt 
mädä + kmððö + mgu (add — dä) = 0 
oder 5 
ë = gu 
Kö =-agu, 


woraus, wenn für = 0:20, 4=0,8=0,8= ð, ist, folgt 


t? 2 t? Sie 
z =guz; KI—--agu,+Kködt, 
und 
2 „2 
u an. 
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Die kandtisälte, Energie der Bewegung T wird durch die change. 
arbeit U mehr und mehr verkleinert, bis das Gleiten aufhört, was 
nach Ablauf der Zeit 

__ 2ak’'®, 

ga +k’) 
eintritt, wo dann aĝ = & wird, und die Bewegung in reines Rollen 
mit gleichförmiger Geschwindigkeit übergeht. 

Wir betrachten noch eine Bewegung, für welche der Reibungs- 
widerstand der Richtung der Geschwindigkeit des sich bewegenden 
Punktes entgegengesetzt und ihr selbst an Größe proportional ist. 
Dann wird bei einer kleinen Verschiebung von der widerstehenden 
Kraft eine Elementararbeit geleistet, die, für alle Systempunkte be- 
rechnet, in rechtwinkligen Koordinaten ausgedrückt den Betrag hat 


ôR = — ZA, (2,02, + Yð y; + ðL) io] 
wo die k, Konstanten sind. Die Grundgleichung erhält dann die 
Gestalt 


EA FR =À; 


und die Gleichung der lebendigen Kraft wird 
T—U—R=h, 


wenn U die Kräftefunktion ist, wobei dann die Funktion 
R=- Ih + + 2)dt 


eine negative Größe sein muß, weil R zu der Gesamtenergie h des 
Systems einen positiven, und zwar immerfort wachsenden Beitrag 
liefert, der einer Dissipation, einer Vergeudung der Energie gleich- 
kommt. Lord RayLEIGH, der diese Funktion oder vielmehr die 
Funktion R eingeführt hat (J. W. Srrurt, Proceedings Lond. Math. 
Soc. IV, 1873), nennt die letztere „Dissipationsfunktion“. 

mf” 


s inal 


Man transformiert R und òR ähnlich wie oben 


gemeine Koordinaten. Zunächst ist 


TDA ETS E oy +b ða), @=1,%..n) 


= — D (+9 +2) 
ist. Hieraus möge sich durch Transformation in die Koordinaten 


Pis Po; ---P, ergeben 2 
A +322r,DD. G, k =1,2,..-r) 
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P 
Rcibungswiderstand. 


16. Beispiele. 


Dann ist, e (9) Art. 6) 


4-2 x ÒD, -57 Ip 
oReE, „OR ĉi, aR ÎR 2..." 
an -537 taten, „0m, k=1,2....n) 


öR- DIE, t m= l k òp, 


Und hiermit liefert wieder das Grundgesetz die Gleichung 


la (65) u, an, Ê] èP 


oder 


} - ; 
wo , 
5 3k 
= 
ist. — Einer Anwendung der Dissipationsfunktion werden wir in 


dem Abschnitt über elastische Mittel begegnen. 


Zweiter Abschnitt. 


Raumerfüllende und insbesondere flüssige Massen. 


17. Gestalt der Bedingungsgleichungen. ') 


Von (en diskreten Massenpunkten wenden wir uns nunmehr zu 
den kontinuierlichen Massen, die ganze Raumteile stetig erfüllen. 
„Eine kontinuierliche Masse hat man sich nicht als eine unendliche 
Menge von benachbarten Punkten vorzustellen, sondern, dem Geiste 
der Infinitesimalrechnung entsprechend, als aus unendlich kleinen 
Elementen von derselben Beschaffenheit, wie die Masse selbst, zu- 
samımengesetzt“ (LAGRANGE, Méc. analyt. I, Sect. IV, § 2), also aus mit 
Masse gefüllten Volumelementen bestehend. An die Stelle der Summen 
über Massenpunkte treten Integrale über diese Elemente. Das Massen- 
element dm ist, gleichviel ob die Masse starr, elastisch oder flüssig ist, 
eine unveränderliche Größe. Aber das Volumelement dr, das die 
Masse dm enthält, kann mit der Zeit seine Größe und Gestalt ändern, 
wobei dann auch die Dichte ọ (die Masse der Volumeinheit) sich 
ändert. Diese drei Größen sind daher miteinander durch die Gleichung 


verbunden dm dr, 


wo o eine Funktion des Ortes und der Zeit ist. 

Durch eine Abstraktion, ähnlich der, die zu dem Begriff des 
materiellen Punktes führt (s. Einleitung), gelangt man zu dem Begriff 
der linearen (längs einer Linie verteilten) Masse (Faden, Draht, Kette) 
und zu der auf einer Fläche verteilten Masse. Für sie ist bzw. das 


Massenelement dm = o,ds 


dm = Q, 
wenn ds die Länge des Linienelementes, do der Inhalt des Ober- 


flächenelementes ist, und durch die Indizes s, ø der geänderten Be- 
deutung von ọ Rechnung getragen wird. 


1) S. die Noten des Verf. „Über die Mechanik von Herrz“ (1900) in Mitt. 


d. math.-nat. Ver. v. Württemberg, und „Über ein Beispiel des Herrn Bowzmann 
zu der Mechanik von Hertz“ im Jahresber. der D. Math. Ver., VIII (1900). 
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Ist eine kontinuierliche Masse begrenzt, so ist ihr Tehtaken 
an der Grenze anzugeben; ist sie in einer oder mehreren Richtungen 
unbegrenzt, ihr Verhalten im Unendlichen. Die Natur einer raum- 
erfüllenden Masse (oder wie wir auch sagen werden, eines Mittels, 
Mediums), deren Bewegung zu untersuchen ist, wird durch Glei- 
chungen „für das Innere“ definiert, die sich auf die möglichen Ge- 
stalts- und Größenänderungen des Volum- (Oberflächen-, Linien-) Ele- 
mentes beziehen, das ein Massenelement enthält. Diese nehmen, wie 
wir sehen werden, die Gestalt von partiellen Differentialgleichungen 
nach den Koordinaten an. 

Ein Massenelement, das zur Zeit t die rechtwinkligen Koordi- 
naten z, y, hat, beziehen wir auf diejenige Lage a,b,c, die es in 
demselben System zur Zeit = 0 besaß, so daß also das Werte- 
tripel a, b,c die Rolle des (früher an dem Massenpunkt angebrachten) 
Index übernimmt. Kennt man dann x, y, 2 in Funktion von a, b, c 
und der Zeit ż: 


æ = s (a, b, c; t); y = y (a, b, ¢; t); z = z (a, b, c; t), (1) 


so ist die Gestalt und Verteilung, Dichtigkeit und Bewegung der 
Masse zu jeder Zeit bekannt. Ein dem Punkt a,b,c benachbarter 
a+ da, b+ db, c+ de hat zur Zeit ¢ die Koordinaten: 


z+ds =z +? da + Zav +&de 

y+dy=y +$” da +?! db +- Y de (2) 
02 02 öz 

z+de=2+7,, da+z,db+7,de. 


Insbesondere also entstehen aus den dem Punkt a, b,c in Rich- 
tung der Koordinatenachsen benachbarten 
a+da,b,e 
a,b+db,c 


a,b,c-+ de 
die folgenden 


62 


+7,44, y+52da, 2 + gala 
+ 7gb y +48 db, z+% db 


2 ð 
+3 de, y +?! de, z+ 3 de. 
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‚Jede Forderung, die sich auf das Tetraeder bezieht, das von 
diesen dreien und dem Punkt (x,y,z) gebildet wird, drückt sich 
daher durch eine Gleichung zwischen x, y,2; a,b, c und den ersten 
partiellen Differentialquotienten der g, y,z nach den a,b,c aus. 

Beispiele. 1. Der Punkt (x,y,z) eines Fadens habe zur Zeit 
¿=Q den Abstand a vom Anfangspunkt. Dann ist die Lage des 
Fadens bestimmt durch Gleichungen von der Form 


z=.(lad; y=y(a,t); 2=elat). 
Man kann die Forderung stellen, daß die einzelnen Linienele- 
mente ihre Länge nicht ändern. Dies gibt die Beziehung 


(aa) + (a) + - 


Soll etwa auch die Hauptkrümmung der Fadenkurve ungeändert 
bleiben, so ist noch die Gleichung zu befriedigen 


0°x 2 0° 2 
(ra) E Ga) AL (= ;) = f(a), 
wo f eine gegebene Funktion ist. 

2. Eine unendlich dünne elastische Platte, die zur Zeit t = 0 
ebene Gestalt hat, bewege sich in deformiertem Zustand im Raume. 
Ein Punkt, der zur Zeit t= 0 in bezug auf ein Koordinatensystem 
in der Ebene der Platte die Koordinaten a, b hat, sei zur Zeit £ an 
der Stelle x,y,z. Dann ist die Lage der verbogenen Platte jederzeit 
bekannt, wenn man die Funktionen 


x=g(a, bit); y=yl(abit); z= z(a, b; t) 
kennt. — Man kann z. B. verlangen, daß bei der Bewegung die 


Seitenlängen der Rechtecke, in welche die Linien a = const., b = const. 
die ebene Platte zerlegen, ungeändert bleiben. Dann muß 


(aa) + = 
(a) + (33) + (a) = 
sein. Boll auch der rechte Winkel der Rechtecke erhalten bleiben, 


so muß noch die Gleichung bestehen 


drer |, dy - ôz 
da nr a ðb | Jaðb 


Diese drei letzten Gleichungen zusammen drücken bekanntlich 
die Bedingung dafür aus, daß die ebene Platte sich ohne Faltung und 
Dehnung verbiegt, also immer eine abwickelbare Fläche bildet. 
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Soll pea bei der Verbiegung nur der Flächeninhalt der ein- 
zelnen Elemente erhalten bleiben, so muß, weil der doppelte Flächen- 
inhalt eines Dreiecks sich bekanntlich darch die Determinante aus den 
rechtwinkligen Koordinaten der Eckpunkte und eine Reihe von 
Einsen ausdrückt, wenn man sich zunächst auf eine Bewegung in 
der Ebene der Platte selbst beschränkt, 


|z 2 +22 da 2+ ab 


dadb = |v y+ 2 da pa = db 
i f 1 
020% 
Pi ca ðb xy) 
= dadb dv dy ladb dab)’ 
da ob 


sein, oder man hat 
day) 
ô (ab) 2 
wo mit dem links stehenden Symbol die Funktionaldeterminante der 
x,y nach den a,b bezeichnet wird. 
Eine im Raume sich verbiegende Fläche von unveränderlichem 
Inhalt der Flächenelemente erfüllt analog die Forderung 


alya, (el)? , (Oay\?_ 
(6 = + br 5) + = 5) Br 
3. Ebenso läßt sich der Inhalt des Raumelements dr, das aus 
demjenigen dr, = dadbdc hervorgegangen ist, durch die Determinante 
darstellen 
E, 0x ox 0% 
E Zur da gok Meras de 


y y+ da y+% Z db y+ gede 


dı= = K . dadbde, 
| č 73 3 02 
5 2 + 22 da z+ ab +7, de 
1 1 1 1 
wo R die Funktionaldeterminante ist 
ðx ðx 9x 
da ðb Je) 
, _ ôy) _ | 3y 3y 9, 
"aae da 00 Ge 8) 
2 08 Ög 
da ðb de 
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Ist de Masse a d. 2 ändert sich Abs die Masse dm = ur 
umschließende Volumelement dr, mit der Zeit, bekommt also das 


Volumelement 
dr, = dadbde, 


das zur Zeit £= 0 Masse von der Dichte o, umschloß, den Um- 
fang dr, während die Dichte gleich ọ wird, so besteht die Beziehung 


dr T 
de, o (4) 
oder 
Re A =0. (4a) 
Die Zunahme der Volumeinheit, die räumliche Ausdehnung (Di- 
latation) elastischer Massen — eine positive oder negative Größe — 
ist demnach ausgedrückt durch 
dt — dr 
i °= R—1. (4b) 


Die Gleichung (4a) (oder (4)) ist eine der Formen der sogenannten 
Kontinuitätsgleichung, welche den Grundsatz von der Erhaltung der 
Masse ausdrückt, indem sie den Zusammenhang zwischen der Ände- 
rung der Volumeinheit und der Dichte an einer Stelle angibt. 

Bleibt bei der Bewegung einer Masse in allen ihren Punkten 
das Volumelement seinem Inhalt nach ungeändert, ist also die Masse 
inkompressibel, so hat man die Bedingungsgleichung 


R=1. (5) 


Da diese Gleichung die Koordinaten der Punkte enthält, die aus 
dem Punkt a,b,c und aus seinen Nachbarpunkten in Richtung der 
Achsen hervorgegangen sind, so hat sie durchaus den Charakter 
einer geometrischen Bedingungsgleichung in dem früher (Art. 8) de- 
finierten Sinn. In dieselbe Kategorie gehören alle Gleichungen, die 
wir in diesem Art. aufgestellt haben, überhaupt alle zwischen a, b, c, 
x,y,2 und den partiellen Differentialquotienten der x,y,z nach den 
a,b,c bestehenden Gleichungen. 

Dagegen kann man die Kontinuitätsgleichuny (4a) 


nE 
Q 


nicht als geometrische Gleichung ansprechen, weil zwar der Größe A, 
nicht aber der ọ,/ọ eine geometrische Bedeutung zukommt. 

Alle geometrischen Bedingungsgleichungen dieses Artikels sind 
im Sinne des Art. 5 als holonome zu bezeichnen, und zwar haben 
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sie den Charakter von Integralgleichungen, die nur die Koordinaten 
selbst, nicht aber deren Differentialquotienten nach der Zeit ent- 
halten. 

Aus den m (2) aufgestellten Koordinaten der dem Punkt x, y, z 
benachbarten geht hervor, daß die Zuwächse dx, dy, dz von der 
Ordnung der sehr kleinen Größen da, db, de sein werden, solange 
die Differentialquotienten Zu SR = nicht unendlich werden, was 
im allgemeinen nur längs einzelner Flächen eintreten wird, also so- 
lange die Masse sich nicht spaltet und keine Unstetigkeits- (Wirbel-) 
Flächen auftreten, was wir ausschließen wollen. Im allgemeinen wer- 
den also die einem Punkt unendlich benachbarten Punkte einer kon- 
tinuierlichen Masse ihm immer benachbart bleiben. Dementsprechend 
wollen wir aus Stetigkeitsgründen annehmen, daß die Oberfläche 
immer von denselben Massenteilchen gebildet werde. 


18. Das Grundgesetz angewandt auf Kontinuierliche Massen. 
Das D’ALENBERTsche Prinzip. 


Der in Art. 8 aufgestellte Begriff des freien Systems läßt sich 
nun leicht auf raumerfüllende Massen übertragen. Sind die Be- 
dingungsgleichungen für das Innere von der Form (s. vor. Art.) *) 


02 6% 0°x 
9 (8, 9,2,0,6,0, 0, 909-700) 0) (1) 


— an Stelle von 9 könnte auch der Differentialquotient von p nach 
der Zeit treten — bestehen ferner die Grenzbedingungen nur in 
Gleichungen zwischen den Koordinaten der Oberflächen- oder Grenz- 
punkte, so muß man das raumerfüllende Massensystem im Sinne des 
Art. 8 als ein „freies“ erklären. 

Das Grundgesetz sagt aus, daß ein freies System im Zustande 
der Ruhe oder der gleichförmigen Bewegung in geradester Bahn 
beharrt. Der Forderung der „gleichförmigen Bewegung“ wird genügt 
durch die Annahme, daß die lebendige Kraft 7 konstant sei (Art. 3) 


T=im}? =} |( + +2)dm=h, (2) 


wo m die Gesamtmasse des Systems ist, $ seine Bahngeschwindig- 
keit, x, y,2 die Koordinaten des Massenelements dm, ©, 4,2 dessen 


1) Ihre Zahl kann offenbar zwei nicht übersteigen, wenn nicht die Be- 


dingungsgleichungen allein bereits den Freiheitsgrad des Systems auf einen 
endlichen herabdrücken sollen. 
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Geschwindigkeitskomponenten sind’), und h eine Konstante ist. Die 
Forderung der geradesten Bahn ergibt die Aussage (Art. 4), daß 
die Bahnkrümmung, oder, da bei gleichförmiger Bewegung diese der 
Bahnbeschleunigung f proportional ist, die Größe } mf? ein Minimum 
sei, daß also 

Im! _ fi (& + 9? + 2°) dm = (si +Yyöy+Zöz)dm=0, (3) 

2 > 2 x lt. F ? 

wo &,%,2°) die Komponenten der Beschleunigung des Massenele- 
mentes dm sind. 

Die Gleichungen (1) bis (3) zusammen beschreiben die natür- 
liche Bewegung des „freien“ (kräftelosen) Systems. Dabei haben 
die drei Variationen d#,0%,0dZ den aus den Bedingungsgleichungen 
sich ergebenden Beziehungen zu genügen. Differenziert man die 
Gleichung (1) zweimal nach der Zeit, ọ = 0, ọ =0, und variiert 
dann in der Weise, wie es das Grundgesetz verlangt, d. h. indem 
man die Koordinaten und Geschwindigkeiten konstant läßt, so erhält 
man eine Gleichung von der Form 


ae Le ağ ə i 
A T +=0, (4 

0 — 

da 
die man sich für jedes Volumelement dr = dadbde besonders auf- 
gestellt zu denken hat. Multipliziert man dann òğ mit Adr, wo A 
eine unbestimmte Funktion des Ortes und der Zeit ist, und addiert, 

bildet also das Integral 


ob = [Aögdr, 
so sind wieder in der Summe 


dd 


ömf? ge 
2 
die Größen fö, ü, dä nicht mehr durch (4) aneinander gebunden, 
weil A die Stelle dieser Relation in dem in Art. 4 erklärten Sinne 
vertritt. 
Ist längs der Oberfläche noch das System von einem anderen 
System geleitet (Art. 10), das auf die Einheit der Oberfläche an der 


Stelle x, y,z einen Druck X,Y,Z ausübt, so gehen diese letzteren 


1) Wir bezeichnen hier und in den nächstfolgenden Artikeln mit Punkten 
über den Buchstaben x, y, z, p, ... die Differentialquotienten dieser Funktionen 
von a, b, C, t, genommen nach t. 
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Funktionen als LAGRANGEsche Kri ifte in die Formel (4) des Fu 15 
ein, welche somit ergibt 


aa emf? > HAD eV FR 
0-"Ü_96-0 Š= | lọ (#0ë + je + 202) — 1ðğ]dr 


(5) 


—} (Xð + Yðğ + Zoä)de, 


wo das Integral 


d'S = |(Xòë + Yðğ + Zöž)do 
(der Strich an ò deutet wieder an, daB der Ausdruck unter dem 
Integralzeichen nicht notwendig ein vollständiges Differential ist) 
über die Oberfläche des von Masse erfüllten Raumes zu erstrecken 
ist, Ò#, ... die Variation der Beschleunigung des Massenelementes dr 
bzw. des Oberflächenelementes do bedeutet. 

Der Übergang zu der üblichen Form des D’ALEMBERTschen 
Prinzips geschieht nun wieder ebenso wie bei diskreten Massen- 
punkten (Artt. 8, 15). Wegen der Unabhängigkeit der 6%, 0/, 02 in 
(5) sind diese Größen durch irgend drei gleichfalls unabhängige, 
z. B. die Variationen dx, ôy, ðz der Koordinaten selbst ersetzbar. 
Die Größe ðğ a p über in 


09,2 
99= 580042 ur It (6) 


To 


einen Ausdruck, der sich auch unmittelbar aus p durch Variation der 
Koordinaten x, y, z ergeben hätte, Ð geht in d®, und (5) geht über in: 


Sie (&öx + jöy + 202) — Adg]dr 
— [(X 6x + Yöy + Zad)do =0. (7) 


Dies ist die Aussage des Grundgesetzes, in die Form des 
«d’Alembertschen Prinzips gebracht. Die weitere Behandlung der 
Gleichung richtet sich nach dem besonderen Fall. Sie wird sogleich 
durch einige Anwendungen beleuchtet werden. Im allgemeinen ist zu 
sagen, daß zunächst alle in Ad auftretenden Glieder von der Form 


pò s usw. durch partielle Integration in solche mit dem Faktor 


öx usw. zu verwandeln sind, wie folgt: 


foose Ja dı -= fp% oaz dr -ÍJ dbde par da 
= ep 
T favaet»32} = f Edr. dx, (8) 
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wo sich der eckige Klammerausdruck auf die Oberflächenelemente 
bezieht, die von dem über dbde errichteten Parallelepiped ausge- 
schnitten werden. Hierbei rechtfertigt sich die Vertauschung von 
Variation und Differentiation durch die in Art. 1 angegebene Deutung 
der Variation, wonach z. B. 


In =EEla,b,ch) 
ist, wo & eine sehr kleine Konstante, & eine beliebige (auch unstetige) 
Funktion von a, b, c, t ist. Denn da sich die Variation weder auf 


die Zeit noch auf die Anfangskoordinaten. sondern nur auf die Ge- 
stalt der Funktion bezieht, so ist 


gêr 9e+In _ 08 aa = e lim (ZH) x 
4 — 4) „=a 


DOSE YA da da 
wo E =E&la,b,...) ist. 


Dasselbe gilt von Ad in (5), nur ist &,... durch &,... zu 
ersetzen. 


19. Raumkräfte und Oberflächenkräfte. Beispiel. 


Eine letzte Erweiterung der Formel (7) des vorigen Artikels 
besteht darin, daß man noch solche an dem System angreifenden 
Kräfte annimmt, deren Wirkung nach der Vorschrift des Art. 15 
durch ihre potentielle Energie oder allgemeiner durch die bei einer 
Verrückung geleistete Arbeit in Rechnung zu ziehen ist. Kräfte, 
die auf raumerfüllende Massen wirken, sind, je nachdem sie an den 
Massenelementen selbst oder an den Elementen der Oberfläche an- 
greifen, entweder Raum- (Volum-) Kräfte oder Oberflächenkräfte. 

Die letzteren haben wir schon im vorigen Artikel a. E. in die 
Formel des Grundgesetzes einbezogen und ihre virtuelle Arbeit 
(Art. 15) durch 


d'= | (Xë+ Yj + Z02)do 


dargestellt: in der Formel des D’ALEMBERTschen Prinzips durch 


0S5- [(Xö2+Yoy+ Zöd)do. 


Die Raumkräfte sind innere oder äußere, je nachdem sie zwischen 
den Elementen der zu untersuchenden Masse oder zwischen diesen 
und äußeren Massen wirken (Art. 10 a. E.). Zu den letzteren, die 
man wohl auch eingeprägte Kräfte nennt, rechnen wir die Schwer- 
kraft. Die Variation der Arbeit der äußeren Kräfte läßt sich, wenn 
(X, Y, Z) die auf die Masseneinheit wirkende Kraft ist, und wo 
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bezüglich des Striches an ô das oben Gesagte gilt, in der Form an- 
> 8 U=[(Xö2 + Yöy+ Zöe)odr. 
Von inneren wollen wir bloß die elastischen Kräfte ins Auge fassen, 
d. h. solche, die bereits bei einer Gestaltsänderung (Deformation) des 
einzelnen Elementes auftritt, wozu wir in einem besonderen Fall 
(Art. 37) die bloße Drehung — ohne Deformation und Verschiebung — 
rechnen wollen, sowie gewisse Reibungskräfte. Die Arbeit der inneren 
Kräfte nimmt, je nachdem die Masse, die das Volumelement aus- 
füllt, fest oder flüssig, unzusammendrückbar oder elastisch ist, eine 
verschiedene Gestalt an. Wir werden die virtuelle Arbeit für die 
verschieden beschaffenen Medien erst später (Art. 36 ff.) aufstellen und 
wollen sie, da der Ausdruck sich in allen Fällen als vollständiges 
Differential erweisen wird, mit ò W bezeichnen. Unter diesem Symbol 
wollen wir auch die im vorigen Artikel mit ô Ø bezeichneten Größen 
einbegreifen, die von derselben Form und gleichfalls als bekannt 
anzusehen sind. 

Man erhält dann durch Anwendung des D’ALEMBERTschen Prinzips 
auf das im übrigen freie System !) 


Ss@ododr - U-9W-98=0, a) 


wo hier und im folgenden das Summenzeichen $ bedeutet, daß noch 
zwei gleichartige Glieder (hier in y und z) zuzufügen sind; aus- 
geführt: 


Sie — X)d2 + (ğ — Y)ðy + (Ë — Z)ôz]ọdt — ô W 
— ((Xöx + Yöy + Zör)do=0. 


Diese Formel gilt für jedes System von Variationen öz, ôy, 62. 
Bei Anwendung des GAussschen Prinzips hätte sich genau dieselbe 
Formel, nur geschrieben in dä, dj, 02 statt dx, y, z ergeben. 
Als Beispiel diene die Bewegung eines unausdehnbaren Fadens 
(einer „Kette“) auf einer Oberfläche, wenn auf die Längeneinheit die 
äußere Kraft (X, Y, Z) (z. B. Schwerkraft) wirkt. Die Bedingung 
für Unausdehnbarkeit ist (Art. 17) 


ri w 


1) Von demjenigen Bewegungszustand der Teilchen, den man als Wärme 
bezeichnet, sehen wir im folgenden ab, indem wir uns, wo nicht ausdrücklich 
das Gegenteil gesagt wird, auf Bewegungen ohne Temperaturänderung be- 
schränken. 


(2) 


Brill, Mechanik raumerfuliender Massen, 5 
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wo a der Abstand des Punktes (x, y, 2) von dem einen Ende der 
Kette ist. Die Gleichung der Oberfläche sei 


viz,y,2)=0. (4) 


Die Formel (2) nimmt dann die Gestalt an: 


fesë — X ôx — 414p —uðy) da 
a (5) 
e dx „da oy 
= fS (e@-X)ðz — 13202 — ut òa) da =0, 

wo das Summenzeichen $ wieder die oben angegebene Bedeutung 
hat. Das Glied mit dem Faktor 4 wird durch partielle Integration 
umgeformt: 

fas Zoda = a Te da 

4 a da 


da da 


dx a=: d dæ\ s 
=h aaf i- fs g (aF) drda, 
wo l die Länge der Kette ist. Sind nun 0%, d3 Vektoren (mit den 
Längen ds, ds), welche die virtuelle Verschiebung bzw. das Ketten- 


element an der Stelle a angeben, so ist der eckige Klammerausdruck 
darstellbar durch 


(6) 


[40s cos(d3, 68)]o. 


Setzt man (6) in (5) ein und vergleicht die Koeffizienten von dx, 
öy, z einzeln mit Null, ebenso den für die Grenzpunkte geltenden 
Variationsausdruck, so erhält man die Gleichungen 


re SR N 2 
+ 2, (27) -euv (@)= X 
ARE WIR > 
ü+ nae o= Y (1) 
ir d dz , 
e+ (a)-e O= 
à, ôs, cos (d8, 68) — 2oô so cos (d8, Ô 8) = 0 (8) 


in leicht verständlicher Bezeichnung. Neben den 3 Gleichungen (7) 
sind zur Bestimmung der 5 Größen x, y, 2, A, u in Funktion von a 
und ? noch (3) und (4) verwendbar. Die Gleichung (8) wird identisch 
erfüllt, wenn etwa einzeln 

ôs =0; d,=0, 


wenn also die beiden Endpunkte befestigt sind; oder auch, wenn für 
jeden Endpunkt eine reibungslose Führung längs einer Kurve herge- 
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stellt ist, die eine Verschiebung nur längs dieser Kurve gestattet, weil 
dann die beiden Kosinusse verschwinden; oder endlich, wenn die Größen 
1o, A, beide Null sind. Die Bedeutung des Vektors A ergibt sich aus 
der Dimension von oë da = [ml-!1t-?7] = [Imt-?] — denn ọ hat die 
Dimension der Masse einer Längeneinheit = |m!-'] — also hat A 
die Dimension einer Kraft = Masse mal Beschleunigung, ist somit 
die in der Richtung dx: dy:dz wirkende Zugspannung (eine innere 
Kraft, s. vor. Art.); die Größen A,, A, sind die auf die Endpunkte 
wirkenden Zugkräfte. Sie sind Null, wenn z. B. die Enden der 
Kette frei sind. 

Eine Verwendung der Formeln (7), (8) für Probleme des Gleich- 
gewichts von Fäden findet man bei CLEBSCH, Journ. f. Math., Bd. 57, 
S. 95 f£. 


20. Gestaltsänderung eines Flementar-Parallelepipeds 
im Inneren einer bewegten Masse. 


In dem einleitenden Art. 17 zu dem Abschnitt über raumerfüllende 
Massen wurde der Zustand einer Masse zur Zeit ¢ mit dem zu einer 
gewissen Anfangszeit herrschenden in Beziehung gesetzt. Es ist aber 
auch nötig, ihn mit den zeitlich unmittelbar vorhergehenden und 
folgenden in Zusammenhang zu bringen, wie man in der Geometrie 
das Element einer Kurve mit den benachbarten hinsichtlich der 
Richtung vergleicht und so auf ihre Krümmungseigenschaften schließt. 
Wir betrachten die unendlich kleine Änderung, welche die Lage und 
Gestalt eines Volumelementes, das man in Form eines rechtwink- 
ligen Parallelepipeds in Richtung der Koordinatenebenen aus der 
Masse herausgeschnitten hat, nach Ablauf eines Zeitelementes er- 
fahren haben. 

Die Punkte eines endlichen Raumteiles oder auch des unend- 
lichen Raumes seien bezogen auf ein im Raume festes reehtwinkliges 
Koordinatensystem X, Y, Z. Man erteile diesem Raumteil, ohne daß 
das Koordinatensystem sich ändert, eine Deformation, die in einer 
Ausdehnung (Dilatation) oder Zusammendrückung (negativer Dilata- 
tion) in einer gegebenen Richtung besteht. Diese Richtung, die 
durch die Kosinusse «,, f,, yı der Neigungswinkel gegen X, Y, Z 
gegeben sei, möge die Achse #& eines zweiten rechtwinkligen Koor- 
dinatensystems 4, H, Z bestimmen, das den gleichen Ursprung O, 
wie X, Y, Z besitzt, und dessen Lage durch die Kosinusse 


&,Bı»Yı> Apr Par Yos C3» Bzy Ys gegeben sei. Die Ausdehnung erfolge so, 
5* 
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daß die Ebene HZ, und also insbesondere der Punkt O nicht von 
der Stelle rückt, und daß irgendein Punkt mit den Koordinaten 
z, Y, Z, der in dem System 5, H, Z diejenigen £, n, & hat, in dem letzteren 
nach vollzogener Dilatation die Koordinaten 
&(1+0,),n, E besitze. Wir lassen eine 
zweite Ausdehnung des Raumteils in der 
Richtung der Achse H folgen, durch die 
g n in y (1 + ọ,), eine dritte, durch die & 
in ¢(1 + ọ,) übergehen möge, und fragen 
nach denjenigen Koordinaten x,, y,, 2, in 
die nach Ausführung der 3 Dilatationen 
die Koordinaten x, y, z übergegangen sind. 

Die nebenstehende Figur veranschaulicht den entsprechenden 
Prozeß in der Ebene, also die Wirkung von zwei zueinander senk- 


X 


Fig. 9. 


rechten Dilatationen. 
Man hat für den Raum zunächst die Beziehungen 
=X + Y +yz 
= + Bay + Paz (1) 
= + PY + Yz. 


Nach erfolgter Deformation tritt an Stelle dieser Gleichungen das 


System 
(L+ o) = wu + RY t y2 


n(1 +o) = et, + Bith + Yst (2) 
ECL + es) = asz + Pathi + ysi. 
Multipliziert man diese Gleichungen bzw. mit «,, a,, «, und addiert 
sie, so erhält man mit Rücksicht auf die bekannten 6 Relationen 
zwischen den 9 Kosinussen «, ß, y die erste der folgenden Gleichungen 


zı =E (1 +o) + an (1 +o) + asb (1+0) 
y= BEC + o1) + Ban (l +o) + pE +o) (3) 
a=nslteo)trntte)tnsllte) 
und hieraus, nachdem man die Werte von &, y, & aus (1) in (3) ein- 
gesetzt hat, mit Benutzung der Abkürzungen 
Qai + gaa? + Q03 = Soa” 
hit hr + Ess Bs = Soap usw., 
&=(1+Soe)ze+ Soaeßy + Soapz 
y= Sofar +(1+Seß)y+ Soßyz (4) 
z= Soyez + Seyßy +(1+Sey?)z, 
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also Gleichungen von der Form 
£= (an+ l)e+ 4 + G2 
Y= ayr +(+ lyt agg (4a) 
Z= Qt + asy + (as + 1)z, 

wo a,,=a,, ist. Man hat so den Satz: 

Ändert ein Raumteil infolge von drei (irgendwie aufeinander fol- 
genden) Dehnungen oder Kontraktionen in drei aufeinander senkrechten 
Richtungen seine Gestalt, während das Koordinatensystem seine Lage 
nicht ändert, so geht irgendein Iaumpunkt von der Stelle (x, y, z) in 
diejenige (£1, Yı, 2) der Formel (4a) über. 

Wir schließen gleich die Umkehrung dieses Satzes an, indem wir 
diejenigen Größen @,, Qə, 0, zu bestimmen verlangen, die durch eine 


vorliegende Transformation (4a) definiert werden. 
Die Vergleichung von (4), (4a) liefert 


9 Ir 0,65 +95 = an 
01% bı + O26aßo + Q€ p3 = Q (5) 
Q16 Yı F 9282Y + Q303 Y3 = Aig 


und zwei ähnliche weitere Systeme. Multipliziert man die Gleichungen 
(5) bzw. mit œ, ß,, 7, und addiert, so erhält man mit Rücksicht auf 
die Relationen zwischen den «, ß, y die erste der folgenden Gleichungen 


(1,09) + aß ar Qiz Yı =0 
aat, + (a — 91) Ê, + Qay =0 (6) 
Ay + Asbi  +(a—e)r =O. 


Hätte man die Gleichungen (5) mit bzw. &,, ß,, ye multipliziert 
so hätte man die erste von 3 Gleichungen erhalten, die aus (6) hervor- 
gehen, wenn man «,, ß,, yı 0, mit bzw. œa, B2, Ya, 0, vertauscht. — 
Durch Elimination der «,, ß,, y, aus (6) erhält man zur Bestimmung 
der Größe o, dieselbe Gleichung, die man durch Elimination von 
&y, B2, Ye aus den 3 anderen Gleichungen erhalten hätte: die gesuchten 
Größen o,, 05, 0, Sind also Wurzeln der kubischen Gleichung 


| Qum e aig Q3 
9 Q= E üa |= 0, (M 
A31 Azz a3 — E | 


und die zu o, gehörigen Werte œ, ß,, 9, ergeben sich aus (6), 
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| &,, B2, Y2 usw. aus den analogen Gleichungen in 0, usw. Wir ordnen 
(7) nach Potenzen von o und erhalten 


E” — o” (A, + aag F a) 
Qir Azz Aig 
— ọ (ay 33 + 033811 4 Ayla — Agg — Agy — Aia) — | Ayı Aga Agg | = O. 
Ay, A33 A33 


Für die symmetrischen Funktionen der Wurzeln ergeben sich, 
wenn mit S, wie immer, die Summe von je 3 Gliedern der an- 
geschriebenen Art bezeichnet wird, die Ausdrücke 


E1 F Q2 + 03 = Q F Aa H Mag = Sa, 


293 + 9391 + 0102 = S gz azz — $ a , 
woraus 


9 +o +o = (So) — 2300, = (Sa) — 2 Sana +2Saz, (8) 


was wir für später vormerken. 

Wenn, was im folgenden vorausgesetzt wird, die Verlängerungen 
Qis Ọ2, 0, der Längeneinheiten in Richtung der Achsen $, H, Z so 
kleine Größen sind, daß man deren Quadrate und Produkte gegen 
die ersten Potenzen vernachlässigen kann, so nimmt der Ausdruck 
für die Vergrößerung der Volumeinheit, die räumliche Dilatation 
(Dehnung), die wir mit © bezeichnen wollen, eine einfache Form an. 
Aus der Gleichung nämlich 


1+0=(14o)l+eo)1+e)=1+8o, 


ergibt sich 
O = 0, + Ẹ2 H 03 = Qi T az F Ay. (8a) 


21. Fortsetzung. 


Den oben bewiesenen Satz wenden wir nun auf diejenige Defor- 
| mation eines parallelepipedischen Raumelementes (Elementar-Parallel- 
epipedes) an, die durch eine sehr kleine stetige Veränderung der 
Lage aller Punkte einer raumerfüllenden Masse bewirkt wird. Ein 
Punkt x, y, g gehe durch diese Veränderung in +u, y+v, 2+w 
über, wo die Verschiebungsgrößen 


u = € | f (xyz) 
O E LYZ) (9) 
w = é - p (xyz) 
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mit dem sehr kleinen Faktor e+) multiplizierte Funktionen f, p, Y 
der Koordinaten des Punktes sind. Die Koordinaten eines Nachbar- 
punktes x + dx, y + dy, z + dz gehen dann, rein analytisch aufgefaßt, 
über in 


stut+da+W=rt+tu+rdt 
ytro+tdy 


2+w+dz2. 
wo 
da = de + du = da + dr + Hay + dz 
oder 
dqa = (1 +4”) dz + Su dy + 0 de 
dy = 0» da + (1452) au + © de (10) 


de= E dg + e dy +(1+3 2) de 


ist, und d,x die Projektion der Diagonale des deformierten Elementar- 
parallelepipeds auf die X-Achse darstellt. Diese Beziehungen lassen sich 
nun im Sinne des Satzes im vorstehenden Artikel als Transformations- 
gleichungen der Koordinaten dx, dy, dz in die d,x, diy, diz auf- 
fassen, beide bezogen auf rechtwinklige Koordinatensysteme, deren 
Achsen parallel den Koordinatenachsen X, F, Z durch die Punkte x, y, z, 
bzw. +u, y+v,2+ w hindurchgehen. Wir wollen das erste mit 
K, das zweite mit K’ bezeichnen. Man kann dann nach der hier- 
durch definierten Gestaltsänderung des an den Punkt x, y, z angrenzen- 
den Raumes beim Übergang nach s -+ u,y+v,2+w fragen. Da 
õu ðv 
oy’ 0x 
determinante, die paarweise symmetrisch zur Diagonale stehen, ver- 
schieden sind, so ist die Transformation zunächst nicht von der 
Form (4a) des vor. Art., keine „affine“. Wir bringen nun die Glei- 
chungen (10) in folgende Gestalt 

die = (1 45%) da + 450 +02) dy +4 (GY +5.) de 


+G- o) 42 — tGa— ay) ]; 


1) Der Faktor e ist so klein anzunehmen, daß die Prodakte und zweiten 
Potenzen der %,v, w und ihrer Ableitungen gegen die ersten Potenzen ver- 
nachlässigt werden können. 


im allgemeinen die Elemente usw. der Transformations- 
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art) 
+3) a 0]; (09 

tt lite) 
+] 


oder mit Benutzung der auch später noch oft zu gebrauchenden 
Bezeichnungen 


ai rennen 
ey EHE n-, 11) 
und i 
=) 
1-70) (12) 
er a 


in die Form: 
dx = (1 +7z,)dz + 32,dy + 42,dz + [nde— Lay] 
dy= byde +(l+y)dy+ byde +löde—Ede] (13) 
dz = 32,de + 32,dy +(l+3)de + [Edy—nde]. 


Dann kann man die Transformation (13) sich durch Aufeinander- 
folge zweier Transformationen von folgender Gestalt erzeugt denken: 


de=(l+z)de+ 4r dy + 4a,de 
dy= byde +(l+y)dy+ 4y,de (14) 
dz = g2,de + 32,dy +(1+2)dz 


und 
diz = d£ + ndz — dy 


diy = day + Ed£ — Ed,g (15) 
de = daz + Edy — nd. 


Denn weilz,...%,... kleine Größen von der Ordnung der u, v... 
sind (s. Formel (9) dieses Art.), die, mit 7 bzw. é multipliziert, gegen 
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n selbst zu vernächlässigen sind, so geht die erste der Gleichungen (15) 
durch Einsetzen der Werte von dz, d,y über in 


diz = d£ +ndz — dy usw. 

Setzt man daher 

dz = d£ + dz usw, (16) 
wo 

dz = ndz — &dy 
ist, und entsprechend 

dy = dx — dz am) 
dyz = Edy — de, 
so zerlegt sich die Koordinate d,x, in welche nach der Deformation 
dx übergegangen ist, in 

1. die Größe d,x; die Formeln (14) bedeuten eine Dehnung des 
Volumelementes in drei zueinander senkrechten Richtungen (vgl. 4a); 

2. den (im Verhältnis zu d,x sehr kleinen) Zuwachs d,x. Die Be- 
deutung dieses Bestandteiles ergibt sich aus einer Vergleichung der 
Formeln (17) mit denen (3) des Art. 5. Hiernach ist d,x derjenige 
Zuwachs, welchen die Koordinate dx infolge einer infinitesimalen 
Drehung des Elementarparallelepipeds mit den Komponenten £, y, € 
bez. der Achsen des Koordinatensystems K erfährt. 

Man beweist wie oben, daß man die infinitesimalen Änderungen 
dx, dz auch in der umgekehrten Anordnung vornehmen kann. — 
Die Teiltransformation (14) hat nunmehr den Charakter einer affınen. 

Es läßt sich also der Satz aussprechen: Die unendlich kleine 
Zustandsänderung, die infolge einer Deformation der raumerfüllenden 
Masse ein Raumteil un der Stelle (x, y, z) erfährt, besteht aus drei 
Teilen: 

1. Einer Parallelverschiebung (u, v, w), die wir, als einen Vektor, 
in der Folge mit dem deutschen Buchstaben u+) bezeichnen wollen. 

2. Einer Drehung (£, y, &) um eine Achse durch den Punkt z, y, z 
gleichfalls ein Vektor). 

3. Dehnungen (oder Verkürzungen) in drei zueinander senk- 
rechten Richtungen, den sog. Hauptdilatationsachsen?). 


1) Wir werden später mit u, v, w auch die Komponenten des Geschwindig- 
keitsvektors v bezeichnen, wo dessen Verwechslung mit der Verschiebung u 
ausgeschlossen ist. 

2) Diese Größen, allgemeiner die x,..., %,..., hat W. Voısr (Göttinger 
Nachr. 1900, S. 120 ff.) unter dem Namen Tensortripel als eine Art doppel- 
seitiger Vektoren mit anderen gleichartigen zusammenzufassen vorgeschlagen. 
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Ebenso wie &,n, & lassen auch die Größen x,, £y... eine ein- 
fache geometrische Deutung zu. Das rechtwinklige Parallelepiped 
mit den gegenüberstehenden Eckpunkten x, y, z und z+ dz, y-+dy, 
2-+ dg wird nach der Deformation sowohl die Kantenlängen wie die 
Winkel geändert haben, die diese miteinander einschließen. Wir 
wollen diese Größen bestimmen. Die der Ecke x, y, z benachbarte Ecke 
x-+dx,y, z geht über in einen Punkt, dessen Koordinaten in dem 
System K’ man erhält, wenn man in den Formeln (10) dy =dz =0 
setzt. Man erhält so die erste Spalte der folgenden Tabelle, die die 
Koordinaten der drei an x, y, z anstoßenden Eckpunkte des Parallel- 
epipeds nach der Deformation enthält. 


_ Punkt: | d,0,0 | 0,dy0 | 0,0,de 
a le a IE ae: 
x-Koordinate (1 +) dx Jy I 7, de 
y-Koordinate “au (1 +32) dy = dz 

. ðw , bw , ow 3 
e-Koordinate = dx zy av (1 n 5) dz 


Man entnimmt dieser Tabelle sogleich die Länge dz, dy, dz der 
Kanten des deformierten Parallelepipeds: 


Er E Duw? (0v)? (dw A 
rt | 
oder mit Vernachlässigung der Glieder zweiter Ordnung 
IF eu ou 
da = dz y/1 +25 = de (1 +4.) 
Somit bedeutet die (wiederum sehr kleine) Größe 


du _ de —dx (18) 


NT dx 


die Verlängerung, welche die Einheit der Kantenlänge dx erfahren 


hat. — Der Winkel (dy, dz), den die Kanten dy, dz des deformier- 
ten Parallelepipeds miteinander einschließen, berechnet sich aus 


77 7: _dydz (ðu du ðv ðv , ðw dw 
cos (dy, dÀ = 3e gs (3y Dz + (1 +3y) az ay (t taz) 


oder, mit Vernachlässigung der Glieder zweiter Ordnung: 
EN AE 
cos (dy, dz) = T g u (19) 


Die (sehr kleinen) Größen z, = y, usw. sind also die Kosinusse der 
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Winkel, die nach der Deformation die Kanten dy, dz usw. mit- 
einander einschließen. 

Wir bilden endlich noch den Ausdruck für die räumliche Dila- 
tation ©, für den wir oben Art. 20 (8a) gefunden haben 


O = a, + agg T ass- 
Mit Hilfe von 


a ou usw 
ia a: V x 
En er 
M = an = fT = fY USW 


O = ọ;, + Q9 + 93 = AST Jar =g Fa (20) 


und die Formel (8) liefert 
dtra+i=- 9 2 (yyt, H 22r F EY) HEUT e Ha) CD 


Die Größen o,,0,, 0, und ihre symmetrischen Funktionen sind wegen 
ihrer Bedeutung dem Wert nach unabhängig von der Lage des Ko- 
ordinatensystems. Andere solche „invariante“ Größen, die sich aus 
den %,,...%,,... zusammensetzen, findet man bei Love, Lebrbuch 
der Elastizität, deutsch v. Timpe, Leipzig 1907, Art. 13 angegeben. 


22. Anwendung auf flüssige Massen. 


Die im vorigen Artikel entwickelten Anschauungen und Formeln 
sind sowohl auf elastisch-feste wie auf flüssige Massen anwendbar. 
Einen Unterschied jedoch bedingt der Umstand, daß bei Körpern, die 
sich dem Zustande der Starrheit nähern, wie überhaupt bei elastisch- 
festen Körpern innerhalb der durch die Anwendbarkeit gesteckten 
Grenzen, irgend zwei von den Zuständen, die sie im Laufe der Zeit 
durchlaufen, sich nur wenig voneinander unterscheiden, daß sie also, 
als benachbarte, die unmittelbare Anwendung jener Formeln zu- 
lassen t), wogegen die Verschiebungen der Elemente flüssiger Massen 
an keine Grenze gebunden sind, so daß die Formeln nur auf zwei 
zeitlich unmittelbar aufeinander folgende Zustände anwendbar sind. 


1) Wenn ein elastisch-fester Körper hinsichtlich einer oder zweier Dimen- 
sionen sehr klein ist, wie dünne Schalen oder Stäbe, so können trotz erheb- F- ` 
licher Starrheit des Materials endliche Verschiebungen, die wir in Art. 21 aus- N 4 N 
geschlossen haben, eintreten. Man pflegt dann die Formeln dieses Artikels _* er 


nur in der nächsten Umgebung eines (in dem Körper beweglich angenommenen N 
A 


Koordinatensystems zu verwenden. S. das Beispiel in Art. 41. ~ pe 
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Im Falle der Flüssigkeiten ist es deshalb zweckmäßig, die sehr 
kleinen Verschiebungen, Drehungen und Dehnungen u, v, w; &, n, & 
1> 03, 03; ©, die innerhalb des Zeitelementes dż erfolgen, auch formal 
dadurch auf diesen Zeitteil zu beziehen, daß man sie durch Diffe- 
rentiale du, dv, ... d® ersetzt und mit dt dividiert sich vorstellt. 
Die Verschiebungsgröße u geht dadurch in die Geschwindigkeit v der 
fortschreitenden Bewegung der Flüssigkeit über. Wir wollen jedoch, 
wenn es sich um Bewegung flüssiger Massen handelt, die Komponenten 
der Geschwindigkeit v = il, dem allgemeinen Gebrauche folgend, nicht 
mit ù, ù, WÙ, sondern selbst wieder mit u, v, w bezeichnen!). Ebenso 
gehen &,n,& in die Komponenten der Drehungsgeschwindigkeit (Wirbel- 
geschwindigkeit) eines Massenelementes an der Stelle x, y, z über, die 
wiederum £, y, & heißen mögen!). @,, @,, 0, werden zu Dehnungen in 
der Zeiteinheit. Der Satz endlich des vor. Art. überträgt sich auf 
die Geschwindigkeiten 

dx, — dx 


dt usw. 


mit der das Volumelement Lage und Zustand ändert. 

Die Gleichungen |12), (20) des vorigen Art., die in den mit dt 
dividierten Größen homogen sind, werden nunmehr zu Beziehungen 
zwischen den Geschwindigkeitskomponenten der drehenden und der fort- 
schreitenden Bewegung in einem Punkt der flüssigen Masse, ohne ihre 
Form 


4) o 
1) 


zu ändern. Die Vektoranalysis ersetzt die Beziehung (1) durch eine 
Gleichung. Leitet man nämlich aus v einen neuen Vektor, die 
Rotation von v (auch Curl von v genannt) mit den Komponenten 


ðw ðv du ðw ðv Zu) (1a) 


roto = (3y — Ja? dz Jæ? ðx y 


ab, so wird, wenn &, rn, & die Komponenten eines Vektors w sind, 


w= !rotv. (2) 

1) Erst in der Theorie elastischer Körper, also von Art. 36 ab, werden 

wir unter u, v, w wieder Verschiebungskomponenten (u), unter &, 7, £ wieder 
Winkelgrößen verstehen. 
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Während die Ausdrücke (1) einzeln von der Wahl des Koordinaten- 
systems abhängen, ist dies, ihrer Definition nach, mit den Vektoren v, 
w nicht der Fall. Daher müssen die Beziehungen (1) für jedes be- 
liebige rechtwinklige Achsensystem gelten. Diese Invarianz gegen- 
über einer Transformation auf ein anderes Achsensystem bringt die 
Vektoranalysis durch die Formel (2) zum unmittelbaren Ausdruck. 

Hierin, nicht bloß in der Kürze, liegt ein wesentlicher Vorzug 
der vektoriellen Darstellung. 

Sind nun auch die in dem Ausdruck ® des vorigen Art. auf- 
tretenden Größen u, v, w Geschwindigkeitskomponenten, so geht die 
räumliche Dilatation in die Geschwindigkeit der Dilatationszunahme 
über. — Für Ausdrücke dieser Art hat die Vektoranalysis die Bezeich- 
nung: Divergeng des Vektors v 


ðu av 
pea dv ar 
die sich später rechtfertigen wird, eingeführt. 


Aus der Definition von rotv (la) ergibt sich sogleich die viel- 
benutzte Identität: 


= — div, (3) 


div rot v = 0. (4) 


23. Beschreibung der Flüssigkeitsbewegung. 
Die Kontinuitätsgleichung. 


Die Größen v, w, divý wurden im vorstehenden als Funktionen 
eines im Raume festen Ortes x, y, z und der Zeit £ aufgefaßt. 
Andererseits haben wir in Art. 17 den im Raum veränderlichen Ort, 
den ein bestimmtes Massenelement, das durch seine Lage a, b, c zur 
Zeit t= (0 gegeben war, in der Zeit beschreibt, durch x, y, z be- 
zeichnet. Beide Auffassungen können in gleicher Weise der Be- 
schreibung einer Flüssigkeitsbewegung zugrunde gelegt werden. 

Wir wollen sie zunächst miteinander in Beziehung setzen. Wenn 
man die in Art. 14 angenommenen Ausdrücke, 

x= x(a, b,c t); y= y(a, b,c, t); z=z(a, b,c t), (1) 
welche die Lage x, y, z eines Massenelementes zur Zeit ¢ mit der- 
jenigen a, b, c desselben zu irgendeiner Anfangszeit t, verknüpfen, 
nach den a, b, c auflöst und die erhaltenen Werte 

a =a(z, y, z, t); b=b(z,y,2,t); c= ce(£,y,z, t), (2) 
wo a, b, c rechts wieder Funktionszeichen sind, in die Ableitungen 
der Ausdrücke (1) nach der Zeit, die wir durch 


z=U(a, b,c, t); y=-V(ab,ct); ż= W (a, b,c t) (3) 
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bezeichnen wollen, einsetzt, so erhält man für die der Stelle x, y, Z 
zugehörigen Geschwindigkeitskomponenten eben diejenigen Ausdrücke 
— sie mögen in Übereinstimmung mit der Bezeichnung des vorigen Art. 
und zur Unterscheidung von denen (3) mit u, v, w bezeichnet werden — 


t = u (z, Y, 2, t); j= v (z, Y, 2, t); = w (z, Y, 2, t), ($) 
die der Auffassung und den Formeln (1), (2), (3) des vorigen Art. 
zugrunde liegen. 

(ż, ù, 2) = (U, V, W) = (u, v w) = 0 
bedeuten also denselben Vektor v; nur die analytische Darstellung 
ist verschieden. Dieser Umstand macht sich bemerklich, wenn es 
sich nun um die Bildung von 
TE 
dt 
handelt. 

Sieht man in den Gleichungen (1) die a, b, c als gegeben, £ als 
veränderlich an, so stellen sie diejenige Bahnkurve dar, die das 
Massenelement beschreibt, das zur Zeit £ = 4 die Stelle a, b, c ein- 
nahm. Bahnkurven von ursprünglich benachbarten Elementen bleiben 
für alle Zeiten benachbart (Art. 17). Die Gleichungen (3) geben 
die Geschwindigkeit jenes Massenelementes in seiner Bahn an, und der 
totale Differentialquotient!) 

ò= (Ù, Ý, W) = @, 5,2) 

die Änderung dieser Geschwindigkeit oder die Beschleunigung eines 
und desselben Massenelementes. Dagegen stellen die Gleichungen (4) 
für einen gegebenen Raumpunkt die Geschwindigkeiten der ver- 
schiedenen Massenelemente dar, die der Reihe nach diese Stelle passieren. 
Geht man von der Geschwindigkeit eines dieser Elemente zu der 
seines Nachfolgers über, so ist diese Änderung, weil x,y,2 dabei 
ungeändert bleibt, durch den partiellen Differentialquotienten nach 
der Zeit T & dv a.) 

ot \d’ 09’ ot 
zu bezeichnen. Die Komponenten der beiden Vektoren d und H 


hängen durch drei Gleichungen zusammen, von denen eine lautet 


= + _0u  Oudz | dudy _ ðu dz 
A u + ma eydt | dz dt? 


1) Durch die übergesetzten Punkte werden im nächstfolgenden solche 
Differentialquotienten nach der Zeit bezeichnet, die unter der Annahme gebildet 
sind, daß in der differenzierten Funktion die übrigen Veränderlichen a, b, e sind. 
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oder: 
ou ou 


Bette “v+ =w=, (5) 
wo nun u, v,w durch (4) definiert sind. 
Man nennt (Art. 29) Gradient der skalaren Größe p (grad p) 


einen Vektor, dessen Komponenten er usw. sind. Wenn dann noch 


die Klammer (a, b), wie üblich, das sogenannte skalare oder innere 
Produkt darstellt, 


(a, b) = a |b cos (a, b), (6) 
wo = der Fa von a ist, so erklärt sich der Operator (v, grad) 
-+ v art £ -, mit dessen Hilfe sich die Gleichungen (5) in 


die eine vektorelle zusammenfassen lassen: 
: od F 
ò = z; + (0, grad)v. (D 


Eine Flüssigkeitsbewegung ist zwar, wie schon gesagt, voll- 
ständig beschrieben erst durch die Gleichungen (1), welche die 
Bahnkurve der Teilchen geben. Von den Gleichungen (4) führt der 
Weg zu ihnen durch die Integration der letzteren und die Annahme 
x=, y =b, z=c¢ zur Zeit t =f. Da man aber diese Integration, 
eine rein analytische Operation, als ausführbar ansieht, so genügt 
bereits die Kenntnis der Funktionen (4). Diesen beiden Auffassungen 
entsprechend, d. h. je nachdem man die Funktionen (1) oder die 
(4) sucht, sind nun auch die Bewegungsgleichungen verschieden, 
welche durch Anwendung des Grundgesetzes erhalten werden. — 
Wir werden uns in diesem Abschnitt meistens auf inkompressible 
Flüssigkeiten (Art. 17) beschränken und die elastischen nur beiläufig 
betrachten. 

Wenn man die erste Auffassung zugrunde legt, die Kompo- 
nenten der Beschleunigung also in der Gestalt 


ò= (Ù, Ý, W) (8) 


verwendet, so ist die Bedingung der Inkompressibilität in der Form 
(Art. 17) 
g=k-1l=0 (9) 


anzunehmen. Geht man aber von der zweiten Auffassung aus, stellt 
man also die Beschleunigung durch 


v=(U,ö,W) 
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dar, so ist die Inkompressibilitätsbedingung (Art. 22) 
du , dv | dw 


p= div Y = — 


0% en (9a) 


Es wird sich später bei der Aufstellung der hydrodynamischen 
Bewegungsgleichungen um die Herstellung der Ausdrücke dp oder 
ôg handeln, je nachdem man das Prinzip des kleinsten Zwanges 
oder das D’ALEMBERTsche Prinzip anwendet. Im zweiten Fall ist 
zwar (9a) keine holonome Bedingungsgleichung im Sinne der De- 
finition des Art. 6. Sie ist jedoch trotzdem als solehe auffaßbar, 
wie man erkennt, wenn man sie mit derjenigen (9) in Beziehung 
setzt. Dies möge gleich allgemein für die Kontinuitätsbedingung 
ausgeführt werden. ' 

Leitet man den in Art. 17 aufgestellten Ausdruck 


> 
> 


en or merh 

| õa. d Te 
_|dy 0y öy 
"= | 2a b De 
0er Der OR) 

| ða 05 e| 


nach ? ab, was nach der Note S. 78 wieder durch einen übergesetzten 
Punkt bezeichnet wird, und denkt man sich, wie in R selbst, so in 
È die Größen a, b, c mit Hilfe von (2) durch z, y, z ausgedrückt, 
so erhält man, weil z. B. 
öz _ Ou _ Qur | ðu ĉy 
ða ða xda ` ya 


ĉu dz 
0z da 


=i 


ist, für R eine Summe S von 3 Determinanten, deren jede wieder 
in ein Produkt von zweien spaltbar ist. Es ergibt sich, wenn man 
die Operation nur für eine Determinante ausführt: 


| 2% 0: 0% | |u ou du | | 0x ôy ĉz | 
| ða ðb e | PpS ca da | 
: | ðy ðy ou E 4 & | _ „e2 
RS du m 0. |= 8101 01m | FS ae 
02 ðz 02 | ' | 3s ðy z 
| Jai gt- pe] Onor U Te Te | 
5 au. 0. ON Ta ; 


Hiermit geht die in Art. 17 (4a) aufgestellte Kontinuitätsgleichung „ 
R-2=0 
e 
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durch logarithmische Differentiation nach der Zeit in die folgende 
Form über: ae è 
EN 
ausgeführt!) 
ow = Tdo - j 

AZE =O, (11) 
eine Form der n Pe die, weil sie die Geschwindig- 
keiten enthält, in der Theorie der Flüssigkeiten Verwendung findet 
und wieder die Erhaltung der Masse aussagt. 

Auf genau demselben Wege wie die Formel (10) beweist man, 
daß die Variation der zweiten Ableitung von R nach der Zeit durch 
die Divergenz die Variation von v sich wie folgt ausdrückt: 

08% 00x ISË | 
da 0b ö©e 
p _g | ddy ddy Ody RE 22y CEA ER 
ee et ta) dire, 
CA URA 
| Ja eb ce 


Ist nun das Medium nicht zusammendrückbar, die Bedingungs- 
gleichung also R—1=0, so liefert die zweimalige Differentiation 
und nachmalige Variation dieser Gleichung 


d? 2 
ò ge E ERE 1) n; 0 (12) 
bei Anwendung des DALEMBERTschen Prinzips 
oR =] (12a) 


Wir wollen von einer direkten Ableitung der Differentialgleichungen 
auf Grund dieser Auffassung, welche also die x,y,z als Funktionen 
von a,b,c,t zugrunde legt, absehen?) und wenden uns gleich zur 
zweiten, für welche”) 


g=divv=0 (13) 
1) Eine andere Form der ie a erhält man, wenn man 
d 0 
> =, s“ +3 y y” +5 


in (11) einführt. Es 8 sich 


eu) Zen en A oe _ 
un en EM) LS Air) + =o. 
2) Man findet sie Ei J. Larmor ROT: in Basser, Hydrodynamigs 
(2 Bde., 1888), Bd. I, S. 32. 
3) Wir setzen einen Punkt über p, um anzudeuten, daß es sich um eine 
Gleichung zwischen Geschwindigkeiten handelt. 


Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. 6 
. 
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die Mee e g ist. Weil allgemein a0) 
T(R — 1) = Rdivv 


ist, so hat, ebenso wie R—1=0 oder Rat=0, so auch divv=() als 
geometrische und zwar holonome Bedingungsgleichung zu gelten. — Bei 
Anwendung des Prinzips des kleinsten Zwanges hat man den ersten Diffe- 
rentialquotienten von (13) nach £ zu bilden und dessen Variation, also 
dp = ô diy ý mit A multipliziert und über die Masse integriert (Art. 18), 
zu et addiert, gleich Null zu setzen. Wir werden dies in Art. 25 
ausführen. Benutzt man aber statt dessen das D'’ALEMBERTsche 
Prinzip, so hat man — dem rein formalen Zusammenhang zwischen 
den Formeln (5), (7) des Art. 18 entsprechend — auch die Be- 
dingungsgleichung 


ost a = 
dir d = 5, m H MEAST (14) 
formal zu ersetzen durch 
div 8 = = +- A +2 0, (15) 


wo 
08 = (dr, ôy, dz) 

die Variation der Verschiebung des Massenelementes ist, das zur Zeit £ 
die Stelle v, y, z einnimmt. Demnach ist div ô = ĝ® die bei dieser 
(virtuellen) Verschiebung erfolgende Dilatation der Volumeinheit 
(Art. 21), und 3 der früher mit (u, v, w) bezeichnete Vektor. 

Im Falle elastischer Medien ergibt die Kontinuitätsgleichung, 
wenn man immer nur Beschleunigungen variiert und bemerkt, daß 
aus ÒR = 0, ÔÈ = 0 auch w = 0, d6 = 0 folgt, 


ë 
a, _g, (16) 


eine Beziehung, die wieder beim Tn. zum D'ALEMBERT schen 
Prinzip zu ersetzen ist durch 


ôR ô 
z + = =0, (16a) 
bzw. durch 
; ðe ĉr | ĉðy | 3ðz, de _ 


24. Eine Integralbeziehung. Der Gaußsche Satz. 


Der in Art. 25 zu liefernde Beweis der hydrodynamischen Dif- 
ferentialgleichungen gründet sich auf eine wichtige Beziehung zwischen 
einem oft auftretenden Raum- und einem Öberflächenintegral. 
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m einem goy T, dessen Oberfläche Z auch — ähnlich 
wie die Begränzungiiie des nebengezeichneten ebenen Flächen- 
stücks — in Teile zerfallen kann, sei ein 


Vektor v mit den Komponenten u, v, w ge- 
geben, die stetige und T mit 


sw 


à ou 
dmo = z +2 ie 


endliche, eindeutige ante des Ortes 
x, y, z in T sind. Ist A eine ebensolche 
skalare Funktion, so Westel die sogleich zu beweisende Gleichung: 


frdivodr = (ale + + ge) de 


- — fhu ++ w)dr 
— Sr (u cos (n, £) + v cos (n, y) + w cos (n,2)) do, (1) 


Fig. 10. 


wo die Raumintegrale über T, das Flächenintegral über die Ober- 
fläche & zu erstrecken ist; (n, x) der Winkel der nach dem Inneren 
des Raumes T gerichteten Normalen 
gegen die X-Achse ist. 

Zum Beweise gestalten wir das 
Glied links: 


a cu Ara) a ĝu 
Jigs dr = /faydzfa;, de 
durch partielle Integration um. Es ist 
Sr dx = [Au] -f& ud, 


wo die eckige Klammer bedeutet: ge- x 
nommen für diejenigen (zwei oder eine 
höhere gerade Anzahl von) Stellen — als obere bzw. untere Grenze —, 
an welchen das über dem Rechteck dy, dz parallel zur X-Achse er- 
richtete Parallelepiped (s. die Figur) die Oberfläche £ des Raumes T 
durchsetzt. Bezeichnet man diese Stellen mit den Indizes O, 1,2,..., 
so wird also 


ö 1 
Sr rn dı= -J z udr +[ft- Aoo + Art — fotto + |dydz. (2) 


Die Grundfläche dydz des Parallelepipeds kann nun als Projektion 
der Flächenelemente do,, do,, do,,---, die es schneidet, aufgefaßt 
und demnach 


Zz 


Fig. 11 


dy dz = d6, cos (ng, T) = — do, cos (n, 2) = 
6* 
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gesetzt werden, wenn n die auf dem Oberflächenelement do nach 
dem Inneren von T errichtete Normale ist. Hiermit geht das letzte 
Integral (2) über in 


SS hoto + At —  ]dydz = — fhu cos (n, x) de, 


dies über alle Flächenelemente do, jedes jedoch nur einmal, erstreckt. 
Man erhält so je die ersten Glieder der rechten Seite von (1). 
Für A= 1 geht die bewiesene Relation in die folgende über: 


F 3 
J pa + z = 5) dr— — fiu cos(n,&) +v cos (n, y) + w cos (n, 2)| do, 
die sich auch in die Form: 


fdivodr — -f vi cos (0, n) do 
oder Sir var = —fv,do d 
kleiden läßt, wo v| der absolute Betrag von v, und v, die Projek- 
tion von d auf die nach dem Inneren von T gerichtete Normale ist. 
Diese Beziehung, die zu den Grundlagen der Vektorrechnung 
gehört, heißt der GAusssche Satz (Gauss’ Werke V, S. 211). Man 
führt damit ein oft (s. z. B. Art. 27, 30) auftretendes Raumintegral 
auf ein über die Oberfläche des Raumes sich erstreckendes Inte- 
gral über. 
Die allgemeine Beziehung (1) lautet in vektorieller Form 


[+divvd = —f (grad 4, 0)dr —[Au,de, (4) 


wo wieder (Art. 23 (6)) (grad A,v) das skalare Produkt bedeutet. 


25. Die Bewegungsgleichungen für nicht zusammendrückbare 
Flüssigkeiten. 


Wir wenden nun die Formeln des Art. 19 auf inkompressible 
kontinuierliche Massen an, auf deren Teilchen noch äußere (ein- 
geprägte) Kräfte, (X, Y, Z) auf die Masseneinheit, wirken mögen. 
Wir wollen jedoch nicht an das DW’/ALEMBERTsche Prinzip, sondern 
an das des kleinsten Zwanges (Art. 14 (10), 18 (5)) anknüpfen in 
der Form 


Sle@ -Ndö+ed—-Y)di +0@- Z)82-189]dr -08=0, (1) 


$ 5 » du g 
wo die Beschleunigungskomponenten # = qp, usw. als Funktionen 
c 
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von &,Y,2,t gedacht sind, o die durch die ganze Masse konstante 
Dichte ist. Die Bedingung für die Inkompressibilität 


g=divv=( (2) 
liefert (Art. 23) die Beziehung zwischen den Variationen!) 


Br: ee (2a) 
Das Volumelement sei 
dt = dx dy dz, 


und also die Integration über den zur Zeit ¢ mit Flüssigkeit erfüll- 
ten Raum zu erstrecken. Das Glied. f Aödg@dr behandelt man nach 
dem in Art. 18 a. E. angegebenen Verfahren. 


Ersetzt man in der Formel (1) des vorigen Artikels v durch 
öd, so ergibt sich 


frs dr =f ( + ar + 2R) dr 


ex 


- -foi +, + ou) dr 


— fa (dü cos(n, £) + ĝù cos (n, y) + Oi cos (n, 2)) de, (3) 


wo das letzte Integral über die Oberfläche des Raumes T zu er- 
strecken ist. 

Der Ausdruck in (1) 8$=-X0#+Y6ü+Z05 fällt weg, wenn 
die Oberfläche der Flüssigkeit frei ist, oder wenn sie von einer festen 
glatten Wand gebildet wird. Denn im ersteren Fall ist X=-Y=Z=0; 
im letzteren verhält sich, weil der Druck auf die Flüssigkeit normal 
zum Öberflächenelement steht, 


X:Y:Z = cos (n, £) : cos (n, y) : cos (n, 2). 
Man kann sich dann das Glied dS mit dem letzten Glied in (3) 
vereinigt denken. 
Führt man (3) in (1) ein, vereinigt die unter den dreifachen 
Integralen mit bzw. du, do, wÙ multiplizierten Glieder und setzt 


1) Bei Verwendung des v’ALzmsertschen Prinzips wäre diese Beziehung 
durch die folgende zu ersetzen (Art. 23 a. E.): 


RR _ 06x | ödy , ððz 
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deren Summen einzeln Null, vergleicht endlich auch das Oberflächen- 
integral mit Null, so erhält man das folgende System der hydro- 
dynamischen Differentialgleichungen 


du 104 x 

Curt 

dv 104 = 

"SR? Aal S 
dw 1 21 

FE 


und für die Oberfläche die Bedingung 
Soü cos (n, x) + Öv cos (n, y) + ðw cos (n, 2)) do 
= [1 dd | cos (dd,n)do = 0, (5) 


wobei die Variation ĝù den Bedingungen des Problems entsprechend 

zu wählen ist (Art. 4). Hierzu tritt allgemein noch die Inkom- 
pressibilitätsbedingung 

div v = Q. (da) 

Die Größe = hat die Dimension von ọù = ọł; also hat A die 


Dimension 


[4] = [mt [0 E f -] 


einer Kraft dividiert durch eine Fläche, d. h. eines Flächendruckes 
(Ein].); A ist offenbar derjenige Druck, der im Inneren der Flüssig- 
keitsmasse an der Stelle x,y,z auf die Flächeneinheit ausgeübt 
wird, und zwar in irgendwelcher Orientierung, weil A eine skalare, 
keine gerichtete Größe ist. 

Durch Einführung der Werte für ù, ù, wÙ aus Art. 23 (5) erhalten 
die Gleichungen (4) die Gestalt 


du ou du. OR lin 

vi tpe“ Hatten 

ev 16% > i 

rat ay” tar Er > Ea (6) 
gw ðw 1 04 2 

Dt Eu E etp t A 


Sie heißen die EULERsche Form der hydrodynamischen Differential- 
gleichungen und dienen in Verbindung mit der Bedingung (5a) zur 
Bestimmung der Geschwindigkeitskomponenten u, v,:c und des Druckes 
A als stetige und endliche Funktionen der Größen x, y, z, t, wenn die 
Flüssigkeitsbewegung durch Anfangs- und Grenzbedingungen passend 
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bestimmt ist. Mit den letzteren darf die Oberflächenbedingung (5) 
nicht in Widerspruch stehen. 

Ist etwa die Oberfläche der Flüssigkeit durch eine glatte Gefäß- 
wand begrenzt, die der Gleichung 

p(z, y, z) =0 

genügt, so läßt sich durch zweimalige Differentiation dieser Glei- 
chung nach £ und nachmalige Variation, wobei jedoch (Art. 18) die 
Koordinaten und die Geschwindigkeiten nicht variiert werden, für die 
Variation ö des Vektors ý die Bedingung ableiten 


Od 0. , Ob... , Op. . 
2 0442,09 +, 90-0, 


die aussagt, daß ĝý die Oberfläche berühren muß. Dann ist auch 
Gleichung (5) befriedigt, weil cos (ù, n) = 0 ist. An Stellen jedoch, 
wo die Oberfläche frei ist, kann Od jede Richtung und Größe haben. 
So wird z. B. die Gleichung (5) auch dadurch erfüllt, daß 4 = 0 ist, 
d.h. daß überhaupt kein Oberflächendruck vorhanden, die Oberfläche 
frei ist. 

Man leitet aus der EuLerschen (oder zweiten) Form die La- 
GRANGEsche (oder erste) Form der hydrodynamischen DEzalelg- 


chungen ab, indem man in den Gleichungen (4) ù dureh nz usw. 


Të 
ersetzt und z, y, z (nach Art. 17) als Funktionen von a, b, c auffaßt. 
Multipliziert man dann die 3 Gleichungen der Reihe nach mit = 


ee und ee so erhält man: 


da’ oa 
ES RE TE ar 


Nimmt man noch äußere (eingeprägte) Volumkräfte an, für die eine 
Kräftefunktion U existiert, so daß 
ð U U, T 0U 
i- a: I 2 


1 04 


Fr ae 


ist, und denkt man sich auch in U die x,y,z durch a,b,c ausgedrückt, 
so geht jene Gleichung in die erste der folgenden Gleichungen über, 
welche die LAGRANGEschen Differentialgleichungen der Hydrodynamik 
heißen (wiewohl auch sie von EULER herrühren): 
d’cox yðy , d’zdz 104 _ 3U 
a A 
dxs | d’yöy | d’z ĝz 10. 98U 
Taten ab w 
dtzöxz | d'yðy | d’z 03 134 _9U 
dtt ðc " dt? de "dt: dc Er? 
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en kommt die sprecibilftälsheihngding in der Form 

(Art. 17) 
R—i=0. 

Aus der EuL£rschen Form (6) der Differentialgleichungen läßt sich 
der Druck im Inneren A dann allgemein berechnen, wenn die Flüssig- 
keitsbewegung ein „Geschwindigkeitspotential“ (z, y, z, t) und die 
äußere Kraft X, Y, Z eine Kräftefunktion besitzen. Sind nämlich 
u,v, w partielle Differentialquotienten einer Funktion, und führt man 
op 69 _ 209 


ad 7% eo ERDE 
IR HOLEN a 5 oU 
und x-2, Y = Z= 


in (6) ein, so geht die erste dieser HER über in 


oy 0’p dp 2p 69 3p 089 134 OU 
Jadi T da! dm tayda öy Tee de T e 02 ôr. 


Multipliziert man diese mit dx, die beiden anderen ebenso umge- 
stalteten .mit dy; dz und addiert,’ so erhält-man als Zuwachs längs 
eines ae 


09 09, 09 „0p , dP „09 |, 1 7 
+ tt tm dd, 


und hieraus durch mn! die Er für den Druck iR 


wo const. noch die Zeit enthalten kann. 


26. Anwendung. 


Als einfaches Beispiel möge die Bewegung einer Flüssigkeit 
dienen, die in einem kreis-zylindrischen, durch zwei Böden begrenzten 
Gefäß stationär um die Achse rotiert. Wir wollen den Druck auf 
die Böden und die zylindrische Seitenwand berechnen, wobei von 
der Wirkung der Schwere und der Reibung abgesehen werde. 

Wir machen die Zylinderachse zur Z-Achse eines rechtwinkligen 
Koordinatensystems und setzen 


typen. 
Die Geschwindigkeit sei überall der Bodenebene parallel und im 
Abstand r von der Achse allenthalben gleich g(r)=g. Dann ist 


y £ 
EA E et w= 0. 
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Wegen 
=A); aT rel) 
O e EE r. 2 au. Aar NT r? 
MET 
on ror\r r? ars T 


ist die Bedingung der Unzusammendrückbarkeit div v = O erfüllt. 
Ferner verschwinden bei stationärer Bewegung alle partiellen Ab- 
leitungen nach der Zeit (Art. 23). Für den Druck A auf die Flächen- 
einheit ergeben so die Gleichungen (6) des vor. Art.: 


BR eh Pir _10. _ 
r? 0 T I r? o ô 2 


woraus 
2 
in [le altta du) = 9 tdr, 
ni 


wenn A,(>0) der Druck in der Achse (r = 0) ist. Auf den Zy- 
lindermantel wirkt der Druck 


a 


q? 
2= +e „ar, 
ô 


wenn a der Halbmesser der oberen und unteren Grenzfläche ist. 
Wir machen nun die Annahme, daß die Winkelgeschwindigkeit œ 
überall. die gleiche sei, daß also die Flüssigkeit wie ein starrer 
Körper rotiere. Dann ist 

g=o+r 
und der Druck im Abstand r wird 


zd 


1 = h} + tewfr*. 


Ein unendlich schmales ringförmiges Stück der Bodenfläche vom 
Halbmesser r und der Breite dr erführt den Druck A. 2rxdr, und 
somit der Boden den Gesamtdruck 


PEE pRa = a(o 3 190°): 
0 


Durchschnittlich wirkt also auf die Flächeneinheit der Druck 


= ER 


imo 


und auf die Seitenwand 
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Wären Wand und Deckel veränderlich, so jedoch, daß sich der 
Zylinder immer wieder in einen Zylinder von gleichem Inhalt defor- 
mierte, so würde der Überdruck auf die Seitenwand 


i—-h=- 


bewirken, daß sich Deckel und Boden einander näherten. 
Die kinetische Energie der flüssigen Masse ist, wenn h die 
Höhe des Zylinders ist, 


x ; ; i: a DE a* 
r-| 5 (u +M)dı = ehf gradr = ohne’, 
6 


also ebenso groß, wie wenn der Zylinder starr wäre, was zu er- 
warten war. 
Stellt man für die einzelnen Flüssigkeitsteilchen den oben 
(Art. 22) definierten Vektor der Drehungsgeschwindigkeit 
w = +robv 
auf, so wird : i A 
v U r (y 
I N Aa et sorg) 0 
Wiewohl also die Flüssigkeitsmasse sich wie ein starrer Körper be- 
wegt, die einzelnen Teilchen also ihre gegenseitige Lage und Orien- 
tierung nicht ändern, besitzt doch jedes eine drehende Bewegung 
von derselben Winkelgeschwindigkeit œ. In der Tat erfährt jedes 
Teilchen bei einmaliger Umdrehung des Zylinders um die Achse 
selbst eine einmalige Umdrehung um die eigene Achse, ähnlich wie 
der Mond, wenn er die Erde einmal umkreist. 


27. Kinematik der Flüssigkeiten. Strom- und Wirbellinien. 


In der Mécanique analytique T. II. Sect. 10 findet sich der Aus- 
spruch: „Euler verdankt mandie ersten allgemeinen Gleichungen für 
die Bewegung der Flüssigkeiten in der einfachen und klaren Be- 
zeichnung der partiellen Differentiale dargestellt. Durch diese Ent- 
deckung wurde die ganze Mechanik der Flüssigkeiten auf einen 
einzigen Punkt der Analysis gebracht, und wenn die sie enthalten- 
den Gleichungen integrabel wären, so könnte man in jedem Falle 
vollkommen alle Umstände der Bewegung und die Wirkung einer 
durch beliebige Kräfte bewegten Flüssigkeit bestimmen. Aber leider 
sind sie so rebellisch, daß man bis jetzt nur in sehr speziellen Fällen 
hat zum Ziele gelangen können.“!) 


1) Nach der deutschen Ausgabe von Servus, Berlin 1887. 
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Wenn diese Bemerkung im wesentlichen auch heute noch zu- 
trifft, so ist doch seit LAGRANGE die Hydrodynamik um einige 
Wissenszweige bereichert worden, die den Kreis der zugänglichen 
Probleme nicht unerheblich erweitert haben. Unter diesen stellt 
sich insbesondere die Geometrie der Bewegung flüssiger Massen die 
Aufgabe, von den zeitlichen Zustands- (Geschwindigkeits-) Änderungen 
die örtlichen abzusondern, und die gegenseitige Lage, das Neben- 
einander der fortschreitenden und rotierenden Massenteilchen mit Hilfe 
der Bedingungen für Stetigkeit, Erhaltung der Masse u. a. zu unter- 
suchen. 

Die Darstellung dieser Beziehungen wird nun aber erheblich 
erleichtert, wenn man sich der Ausdrucksweise der Vektor-Rechnung 
bedient. Zur Entwicklung dieses neuen kraftvollen Zweiges der 
Mechanik hat die Hydrodynamik selbst nicht wenig beigetragen. Aus 
Begriffen und Sätzen entstanden, die verschiedenen Teilen der Physik 
entnommen und, von zufälligem Beiwerk befreit, zu einem einheit- 
lichen Algorithmus verschmolzen sind, hat die Vektorrechnung große 
Gebiete der Mechanik der Koordinaten-Analysis mit Erfolg streitig 
gemacht. 

In der Mechanik der raumerfüllenden Massen gewinnt das neue 
Werkzeug immer mehr an Bedeutung. Weil aber die ganze ältere 
Literatur seit LAGRANGE sich der Sprache der Koordinaten bedient, 
so wollen wir die beiden Darstellungen nebeneinander benutzen, 
ohne darum den Vorzug zu verkennen, den die Vektorrechnung da- 
durch besitzt, daß ihre Aussagen meist von der Annahme des 
Koordinatensystems unabhängig sind, einen gegenüber der Koordi- 
natenänderung „invarianten“ Charakter tragen. 

Zu ihren Hilfsmitteln gehört der Satz von Gauss und der von 
STOKES, den wir im folgenden Artikel kennen lernen werden. Der 
Satz von GAUSS ergab sich uns in Art. (24) aus Anlaß der Verwand- 
lung eines gewissen Raumintegrals in ein Flächenintegral. Er be- 
steht in der Beziehung (Art. 24 (3)): 


f divodr = — f v,d6, (1) 


deren Inhalt am besten aus den Anwendungen verstanden wird, die 
wir sogleich machen werden. 

Die oben (Art. 23) definierte Bahnkurve eines Flüssigkeits- 
teilchens wird im Verlaufe der Zeit beschrieben. Dagegen besitzt 
die „Stromlinie“ eine Bedeutung nur für einen Zeitmoment. Wenn 
man im Inneren einer (elastischen oder auch nicht zusammendrück- 
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baren) Flüssigkeit von dem Punkt v, y, z aus in der Richtung des 
Gesehwindigkeitsvektors v sich ein unendlich kleines Linienelement 
aufgetragen denkt und auf ihm zu einem Nachbarpunkt übergeht, 
wo diese Konstruktion wiederholt wird usf., so erhält man eine 
Stromlinie, deren Elemente den Differentialgleichungen 


dz: dy:dz =u: v: w 


genügen. Andere Anfangspunkte liefern andere Stromlinien, von denen 
somit eine 0o0°-Schar den mit bewegter Flüssigkeit gefüllten Raum 
durchzieht. Sie bilden in ihrer Gesamtheit das, was man ein Vektor- 
feld‘ nennt, füllen also einen Raum aus, in dem der Vektor vd den 
Bewegungszustand darstellt. Im allgemeinen wird sich dieses Vektor- 
feld mit der Zeit ändern. Wir denken uns im folgenden zunächst 
das eines gegebenen Zeitpunktes festgehalten. 

Zwei Stromlinien werden in ihrer ganzen Ausdehnung unend- 
lich nahe benachbart verlaufen, wenn dies an einer Stelle geschieht, 
weil der Vektor v oben als stetige Funktion der Koordinaten voraus- 
gesetzt wurde (Art. 17a.E.). Zwei Stromlinien können ferner sich 
nur an einer Stelle schneiden, wo v = O ist, und wo infolgedessen die 
Fortschreitungsrichtung unbestimmt ist. — In irgendeinem Punkt einer 
Stromlinie konstruieren wir senkrecht zu v ein Flächenelement dg, 
durch dessen Berandungspunkte wir Stromlinien legen. Diese bilden 
eine Röhre (Stromröhre, Stromfaden), deren Inneres wir uns mit Strom- 
linien derart ausgefüllt denken, daß an jeder Stelle die Anzahl derjenigen, 
die einen (Querschnitt treffen, durch die Größe k v dy, wo k eine 
positive Konstante, |0| = yea v? +w? der Betrag von v an dieser 
Stelle ist, (oder vielmehr durch die dieser Größe nächste ganze Zahl) 
gemessen wird. Die flüssige Masse läßt sich auf diese Weise in 
Stromröhren zerlegen, in deren Innerem die DB der Stromlinien 
noch veränderlich sein kann. 

Grenzt man nun im Inneren der flüssigen Masse irgendeinen 
Raum T mit der Oberfläche & ab, so wird eine Stromröhre, die in 
T eintritt, nachdem sie Æ eine gerade Anzahl mal geschnitten hat, 
wieder austreten. Ist dg der Querschnitt der Röhre an einer Schnitt- 
stelle, ds das daselbst ausgeschnittene Flächenelement, n die nach 
dem Inneren von T gerichtete Normale zu 2, so ist 


dq = + do cos (v, n) 


wo das — Zeichen negativen Werten des Kosinus, also austretenden 
Stromlinien entspricht. 
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Bildet man nun die Summe 
[k v cos (v, n)do, 


so stellt’ der positive Teil der Summanden die Zahl der in T ein- 
tretenden, der negative die der austretenden, das Integral also den 
Überschuß der ein- über die austretenden Stromlinien dar. Anderer- 
seits aber ist nach dem Gaussschen Satze (s. oben): 


—k E v cos(v, n)do =— k [v do =k f div vdr. 2) 


Daher stellt auch das über T erstreckte Raumintegral 


ef ärvde =z fÀ EF N dr (2a) 


den Überschuß der Anzahl von austretenden über die der eintretenden 
Stromlinien dar. — Ist T = 1/k, und innerhalb dieses als klein vor- 
zustellenden Raumes div v konstant, so stellt divy selbst die An- 
zahl der austretenden Stromlinien dar. 
In einer. inkompressiblen Flüssigkeit insbesondere, wo für jeden 
noch so kleinen Raum T 
divy = 0 


ist, und damit jener Überschuß verschwindet, kann nirgends eine 
Stromlinie beginnen oder endigen, in jedem Querschnitt einer 
Stromröhre befinden sich gleichviel Stromlinien. Diese Röhren 
müssen also sich ringförmig schließen oder an der Oberfläche endigen. 
In elastisch flüssigen Massen dagegen mit wechselnder Dichte ọ 
treten an denjenigen Stellen, wo ọ positiv, die Dichte also im Zu- 
nehmen begriffen ıst, und wo demnach 
ö 
eo 


= — divý 


positiv ist, mehr Stromlinien ein als aus. Man nennt solche Stellen 
Senken, diejenigen, wo div v positiv ist, wo also mehr austreten als 
eintreten, Quellen. So erklärt sich das Wort „Divergenz“. 

Wie man in der Lehre von den ponderablen Massen aus der 
raumerfüllenden Masse von kleinen Dimensionen durch eine Ab- 
straktion den „Massenpunkt“ ableitet, so gelangt man hier zu punkt- 
förmigen Quellen und.Senken. In einer Flüssigkeit treten in Wirk- 
lichkeit Quellen und Senken von nur beschränkter Ergiebigkeit oder 
Saugkraft auf. Nimmt man sie als unbegrenzt wirksam an, so muß 
man sich entschließen, für den Zu- oder AbfluB eine uns unzugängliche 
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Raumdimension anzunehmen. Dies wird in dem Beispiel des Art. 32 
geschehen. 

Wenn man in einer inkompressiblen Flüssigkeit (div v = 0) eine 
Stromröhre durch zwei unendlich kleine senkrecht zu den Strom- 
fäden verlaufende Querschnitte von den Flächeninhalten g, und q, 
abgrenzt, und wenn an diesen Stellen die absoluten Beträge der 
Stromgeschwindigkeiten bzw. v| und dv, sind, so ergibt die An- 
wendung des GAussschen Satzes auf den so begrenzten Raumteil T, 
weil längs der Seitenwand der Röhre cos (v, n) = Q ist, und in den 

kleinen Elementen qo, q, die Geschwindigkeit 
% als konstant gelten kann, 
Yoigo = UM: 8) 
A Die Querschnitte eines Stromfadens ver- 
v : halten sich also umgekehrt wie die daselbst 
ai herrschenden Geschwindigkeiten. 

Diese Schlußweise kann ohne weiteres auf jeden Vektor über- 
tragen werden, dessen Divergenz Null ist. Man nennt solche Vektoren 
v, für welche div v = 0 ist, Solenoidal- Vektoren (6 owAyv, die Röhre). 
Zu ihnen gehört offenbar die früher eingeführte „Rotation“ eines 
andern Vektors v, also auch 
w= į roto, (4) 


ein Vektor mit den Komponenten 


i> i6 02 2) 


0 06 
n= tlar — 3a) 


ðv ĝu 
t= thas y) 
der, wie wir früher (Art. 22) sahen, die Dreh- oder Wirbelge- 
schwindigkeit eines Flüssigkeitsteilchens an der Stelle, wo v = (u, v, w) 
die Geschwindigkeit der fortschreitenden Bewegung ist, definiert. 
Wir werden später erfahren, daß sogar jeder Solenoidalvektor als 
Rotation eines andern Vektors aufgefaßt werden kann. Überträgt 
man die oben für den Vektor v aufgestellten Begriffe Stromlinie, 
Stromfaden und die hierfür geltenden Sätze auf den Solenoidalvektor 
w, so gelangt man zunächst zu den Benennungen Wirbellinie, Wirbel- 
faden, für welche dann die von HELMHOLTZ (Journ. f. Math. Bd. 55 
1858) aufgestellten Sätze gelten, daß Wirbellinien sich entweder ring- 
förmig schließen oder an der Oberfläche der Flüssigkeit endigen 
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müssen, und daß sich zwei Querschnitte eines Wirbelfadens von sehr 
kleinem Querschnitt umgekehrt wie die dort herrschenden Dreh- 
geschwindigkeiten verhalten. Für das Produkt aus Querschnitt in 
Drehgeschwindigkeit hat man die Bezeichnung Wirbelstärke, Wirbel- 
intensität oder Wirbelmoment eingeführt. Diese Größe also ist längs 
eines Wirbelfadens konstant. 

Neben diesen kinematischen Sätzen über Wirbel gelten noch 
andere aus den Differentialgleichungen folgende kinetische, wegen 
deren wir auf Art. 33 verweisen. 


28. Der Satz von Stokes. 


In einem gewissen Gegensatz zu dem Solenoidalvektor, dessen 
Divergenz Null ist, steht der in Art. 29 zu behandelnde Potential- 
vektor, dessen Rotation verschwindet. Die Bedeutung, die für den 
ersteren der Gausssche Satz besitzt, hat für den Potentialvektor der 
Satz von STOkEs. Wir schicken diesen Satz voraus. Der Beweis 
desselben läßt sich auf eine bekannte von Cauchy (1846) herrührende 
Formel der Funktionentheorie gründen, die sich auf die Verwand- 
lung eines Integrals über ein ebenes „einfach zusammenhängendes“ 


Flächenstück — dessen ganze Begrenzung nämlich aus einem in 
sich selbst zurücklaufenden sich nicht sehneidenden Linienzuge be- 
steht — in ein Linienintegral bezieht. 


Sind «,v zwei in allen Punkten einer solchen ebenen Fläche £ 
stetige und eindeutige Funktionen von x, y, so läßt sich das über 
alle Flächenelemente do von Æ erstreckte Integral 


S-i 


in das folgende über die ganze Begrenzung von Æ erstreckte Linien- 
integral 


f (udx + vdy) 
verwandeln. Um nämlich den Teil 
ev [òv 
ART = ÍJ ? dady 
umzugestalten, teilen wir die Fläche in Streifen parallel der X-Achse. 


Der Beitrag eines dieser Streifen, der aus der Y-Achse das Element 
dy ausschneidet, zu dem Wert des Integrals ist 


dy f Zaz = dy(— v +% — v +), 
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wenn Vp, dy, + die Wa von v in dedi zwei Par meh Sehnitt- 
punkten des Streifens mit der Randkurve bedeuten. Durch. Inte- 
gration über sämtliche in Betracht kom- 
menden y werden offenbar sämtliche 
Elemente der Fläche & und ‚sämtliche 
Elemente der Begrenzung erschöpft, und 
man erhält daher, in diesem Umfang 
genommen: 


2 2 
EZ = fvay, 


wenn unter dy die Projektion auf die 
Y-Achse eines Linienelementes ds des 
im Sinne einer Rechtsdrehung durchlaufenen Umfanges verstanden 
wird. Man beweist ebenso dgn zweiten Teil der folgenden Gleichung: 


SJE-3 a) )do = foi +vdy). (1) 


StoKkEs (SmitHs Prize Examination 1854) überträgt diesen Satz 
auf ein gekrümmtes Flächenstück. Zunächst läßt er sich für ein 
beliebig im Raume gelegenes ebenes 
Flächenstück aussprechen. Ein ebenes 
Dreieck ABC (s.d. Figur), das von 
den Koordinatenebenen eines recht- 
winkligen Systems begrenzt wird, 
ergibt, auf diese Ebenen projiziert, 
die Dreiecke OBC, OCA, OAB, 
deren Flächeninhalt bekanntlich da- 
durch aus dem von ABC abgeleitet 
iig 14 wird, daB man den letzteren je mit 
dem Kosinus des Neigungswinkels 
multipliziert, den die von O aus gefällte Normale n zu ABC mit 
der entsprechenden Koordinatenachse bildet. Sind nun wieder u, v, w 
drei stetige Funktionen des Ortes, die wir als Komponenten des Vek- 
tors v auffassen wollen, und erstreckt man das Linienintegral 


Jude +vdy + wdz) 


der Reihe nach über den Umfang der drei Dreiecke OBCO, 0CAO, 
OABO in dem durch die Buchstaben bezeichneten Sinn, so läßt 
sich auf jedes der vorher bewiesene Satz anwenden: für OBCO ist 


SS (2 -— ee) ”)dydz - fi (vdy + wdz). (2) 


Fig. 13. 
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Addiert man die drei so erhaltenen Flächen- und Linienintegrale 
und bemerkt, daß die letztere Summe sich durch das bloß über den 
Umfang des Dreiecks ABC erstreckte Linienintegral ersetzen läßt, 
weil die lings der Linien OA, OB, OC positiv und negativ erstreck- 
ten Integrale sich aufheben, so ergibt sich, wenn man nun die linke 
Seite gemäß (1) deutet'), die Gleichheit der folgenden über den Inhalt, 
bzw. den Umfang des Dreiecks ABC erstreckten Integrale: 


PPTiöw dv ou w ; OO 
SIU ae) War + (rt ay) dran] 
= f(2 £ cos (n, x) + 2 y cos (n, y) + 2 ¢ cos (n, 2)) da 
= [(udz +vdy+ wdz), (3) 


wobei 28, 2y, 26 wie früher die Komponenten von 2w = rotv sind, 
do ein Element des Dreiecks ABC ist, und die Richtung der Nor- 
malen v zusammen mit der Umkreisung 
von ABC ein Rechtssystem bilden. 

Die Formel (3) gilt offenbar auch 
für das Dreieck A’B’C’, das zu ABC 


C 


C’ 
Fig. 16. 


hinsichtlich des Ursprungs symmetrisch liegt, wobei wieder die Nor- 
male n’ mit dem Drehungssinn ein Rechtssystem bildet. Kehrt 
man nun die Richtung von n’ um — 
so daß n’ mit n gleichgerichtet ist — 
und zugleich den Sinn der Umkreisung 
von ABC’ in A’C’B’, so bleibt (3) 
ungeändert. Vereinigt man .endlich 
durch Parallelverschiebung die beiden 
Dreiecke an einer beliebigen Stelle des 
Raumes zu einem Parallelogramm mit 
etwa der gemeinsamen Seite AB (s. Figur 16), so gilt die Formel (3) 


1) Dieser nicht ganz strenge Schluß wird einwandfrei, wenn &,n,& Konstanten 
sind, wie dies bei dem späteren Übergang zu unendlich kleinen Tetraedern eintritt. 


r 


Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. í 
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für beide Dreiecke und damit, weil wieder die Linienintegrale längs 
AB sich aufheben, auch für das Parallelogramm AC’BC. 

In infinitesimale Parallelogramme von der betrachteten Art läßt 
sich aber jedes beliebige, auch gekrümmte Flächenstück (s. Figur 17) 
zerlegen, indem man es durch zwei Systeme von Parallelebenen zu 
den Koordinatenebenen (im obigen Fall zur XZ- und YZ-Ebene) 
schneidet. Summiert man die Linienintegrale längs der Begrenzung 
der infinitesimalen Parallelogramme, so heben sich wiederum die 
Integrale längs der inneren Teilungslinien auf, und es bleibt bloß 
noch das Linienintegral (3) rechts längs der Umrandung des Flächen- 
stücks, während die linke Seite der Formel (3) sich auf das Innere 
des Flächenstücks bezieht. 

Hiermit ist die Gültigkeit der Formel (3) für ein beliebig ge- 
staltetes Flächenstück nachgewiesen. Man kann ihr die Gestalt geben 

first), de = f(v, d8), (3a) 
wo (rot v), die Projektion von rot v auf die an der Stelle d3 gezogene 
Normale n bedeutet, (v, d8) das skalare Produkt (Art. 23) aus v und 
dem Element d3 der Begrenzung ist. Damit ist zugleich die Un- 
abhängigkeit der Beziehung (3) vom Koordinatensystem erwiesen. 

Man nennt die Beziehungen (3), (3a), durch die das Flächen- 
integral links in ein Randintegral verwandelt wird, den Satz von 
STOKES. 

29. Der Potentialvektor. 


Wenn der Vektor v ein Geschwindigkeitspotential (x, y, 2) be- 
sitzt, wenn also (Art. 25 a. E.) 


GERT p OD 7.20 
ea AT AoE (1) 
ist, nennt man (Art. 23) v den Gradienten von p, 
v = grad g. (la) 


Daß der Vektor v zu der durch den Raum verteilten skalaren Funk- 
tion o in einer von dem Koordinatensystem unabhängigen Beziehung 
steht, werden wir sogleich erkennen. Wir benutzen zunächst die 
Gleichung (la) als kürzere Schreibweise von (1). Aus (1) folgt 


rotd—=0, (2) 
daher ist für die skalare Funktion @ 
rotgradp = 0. (2a) 


Die Eigenschaft des Vektor v = grad œ, die sich durch Formel (1) 
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ausdrückt, macht für v die Bezeichnung „Potentialvektor“ verständ- 
lich. Um diesen aber in einer von dem Koordinatensystem unab- 
hängigen Form zu definieren, stellt man die durch die Gleichung (2) 
ausgedrückte Eigenschaft voran und nennt Potentialvektor jeden Vek- 
tor, dessen Rotation verschwindet. Daß umgekehrt aus rot v = 0 
die Eigenschaft (la) v = grad p folgt, erkennt man auf folgende 
Weise. 

Die Größen u, v, w seien im Inneren eines Raumes T stetige, 
endliche und einwertige Funktionen des Ortes, die sich zu einem 
Vektor v zusammensetzen, für den rotv = 0 ist. Der Raumteil T sei 
einfach zusammenhängend, d. h. so beschaffen, daß durch jede ge- 
schlossene innerhalb T verlaufende Kurve eine von ihr allein begrenzte 
Fläche gelegt werden kann, die ebenfalls ganz innerhalb T verläuft.!) 
Erstreckt man längs dieser Kurve das Integral 


[dx + vdy + wdz) = [(b, dê), (3) 


so ist dieses nach dem STOKESschen Satz (s. vor. Art.) in das Flächen- 


integral 
J (roto), do 


überführbar, verschwindet also, wenn in F überall 
roty = 0 


ist. Daher verschwindet das Linienintegral (3) auf jedem in T ver- 
laufenden geschlossenen Integrationsweg,. Wenn man andererseits 
das Integral (3) von einem festen Punkt M, (£o, Yo, 20) im Inneren 
von T bis zu einem anderen in T gelegenen Punkt M (z, y, 2) auf 
irgendeinem Wege führt, so kann der Wert des Integrals von dem 
gewählten Wege nicht abhängen, weil zwei verschiedene Wege von 
M, nach M zu einer geschlossenen Kurve vereinigt werden können, 
längs deren das Integral erstreckt, wie eben gezeigt, den Wert Null 


1) Daß diese Forderung nicht immer erfüllbar ist, zeigt das Beispiel eines 
von zwei Kreisringen begrenzten Hohlzylinders T. Denn ein zwischen den zy- 
lindrischen Seitenwänden verlaufender Kreis, dessen Mittelpunkt sich auf der 
Achse befindet, ist eine Kurve, durch welche sich keine von ihr (allein) begrenzte 
Fläche legen läßt, die ganz innerhalb T verläuft. Man kann T durch ein 
Rechteck, das in einer Ebene durch die Achse liegt, und das von den 4 Grenz- 
flächen begrenzt wird, (als „Querschnitt‘“) in einen einfach zusammenhängenden 
Raum verwandeln, indem man es (zweimal) zur Begrenzung hinzunimmt. T heißt 


ein „zweifach zusammenhängender Raumteil“, 
ge 
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gibt. Das Integral von M, bis M auf dem einen Wege ist dann 
gleich dem Integral von M bis M, auf dem anderen genommen, aber 
mit negativem Vorzeichen; oder beide, von M, bis M genommen, 
sind einander gleich. Daher ist der Wert des Integrals 
“m m 

fip- fuds + vay + wd?) = ple, y, Ò- plio m) 
Ho M, 
bloß von den gewählten Grenzpunkten abhängig und eine eindeutige 
Funktion derselben. Aus (4) folgen aber die Gleichungen (1), w. z. b. w. 


Führt man das Integral (dp insbesondere längs einer Linie, 

für die 
_ dg 
ds? 


dy orid 
v - u ER 


ist, also im Falle, daß p Geschwindigkeitspotential ist, längs einer 
Stromlinie, so ist dp = ds immer positiv. Daher bewegt sich ein 
Flüssigkeitsteilchen immer von Stellen niederen zu solchen höheren Ge- 
schwindigkeitspotentials. 


Statt als Komponenten einer Geschwindigkeit kann man u, v, «e 
auch als solche einer Kraft deuten. Bezeichnet man sie dann mit 
X, Y, Z, die Kraft mit $, so ist 


M M M a 
p = | (Xda + Ydy + Zdz) = f$ |ds cos ($, ds) = f ($, d3) 
Mo 


f 
Mo Mo 


die sogenannte Kräftefunktion oder Potentialfunktion ( Potential im 
weiteren Sinne). Sie bedeutet, wie schon früher erwähnt (Art. 15), 
die auf dem Wege M, nach M von der Kraft ® geleistete Arbeit, 
und setzt sich aus den Elementararbeiten längs der infinitesimalen 
Wegestrecken zusammen, die durch das Produkt aus Kraft, Weg- 
element und dem Kosinus des eingeschlossenen Winkels dargestellt 
werden. — Die Flächen, in deren Punkten das Potential p einen 
und denselben numerischen Wert c besitzt, deren Gleichung also 


g (z, y, z) =c 


ist, nennt man Niveauflächen. Sie geben ein Mittel an die Hand 
zur Bestimmung der Richtung der Kraft ® an einer gegebenen 
Stelle und damit zur Konstruktion der Kraftlinien, in welche die 
Stromlinien bei dieser Deutung von @ übergehen, also zur Konstruk- 
tion des Vektorfeldes für P = (X, Y, Z). Weil nämlich die Rich- 
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tung der Normalen n zu der Fläche ọ = const. in einem Punkt x, y, z 
derselben sich aus 


cos (n, ©) : cos (n, y) : cos (n, 2) = = : A Ä z =X:Y:Z 
bestimmt, so gibt die Normale gerade die Richtung der Kraftlinie 
an. Sie fällt mit der Richtung des Vektors grad g zusammen. Da 


andererseits die Summe der Quadrate (2) + (2) + PAE wie eine 
leichte Rechnung zeigt, eine bei Drehung und Verschiebung des Ko- 
ordinatensystems invariante Größe ist, so ist dies auch mit grad ọ 
selbst der Fall, wie oben behauptet worden war. Ändert man den 
Wert der Konstanten c, so erhält man ein System von Niveauflächen, 
deren Orthogonaltrajektorien alsdann die erwähnten Linien sind. 
Umgekehrt kann jede innerhalb eines Raumes T mit ihren 1. Diffe- 
rentialquotienten stetige, endliche und eindeutige Funktion @ zur 
Bestimmung eines Potentialvektors (grad p) verwendet werden. Die 
Funktion g bestimmt in T ein skalares Feld: die Gesamtheit aller 
Punkte, denen endliche Werte von œ eindeutig sich zuordnen lassen. 
Zugleich ist in T durch grad œ ein Vektorfeld definiert. Soll der 
Raum T dieses Feld nicht überragen, so muß man aus T solche 
Stellen, wo die Funktion oder ihre Differentialquotienten unend- 
lich werden, durch Umgebung derselben mit geschlossenen Flächen 
ausschließen. 

Wir wollen uns mit der Konstruktion eines solchen Feldes T 
in einem besonderen Fall beschäftigen. Das Potential sei 


wo e,e, positive oder negative Konstanten, r,r} die Abstände eines 
unbestimmten Punktes x, y, 2 (des „Aufpunktes‘) von zwei festen 
Zentren 0, O, mit den Koordinaten a, b, c; a., b, & sind, also 


r?=(a— 2% +(b— y? + (e= z}; = (a — z) + b yH le z. 


Weil pọ in O, O, unendlich wird, wollen wir diese Punkte aus T 
durch kleine sie umgebende Kugeln ausschließen, die wir dann zur 
Begrenzung & des Raumes T rechnen müssen, der sich im übrigen 
bis ins Unendliche erstrecken möge. Der Vektor v = (u, v, w) ist 
nunmehr in T stetig, und seine Richtung unbestimmt nur in den 
„Indifferenzpunkten“, d. h. an den Stellen, wo v = 0 oder wo zugleich 
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ist. Um diese zu ermitteln, legen wir die Z-Achse in die Verbin- 
dungslinie OO, und den Ursprung des Koordinatensystems in den 
Punkt O. Dann ist 
a=b=a =b =c¢=0, 
A A E E 
Die Niveauflächen 


e e, 
=—t-Z4 = const. 
9 A T Ti 


sind Rotationsflächen mit der Z-Achse als Umdrehungsachse und 
durch ihre Meridiankurven darstellbar, von denen in beistehenden 


He 
IR 


Fig. 18. 


Figuren für die Fälle e=2; ,=1; und e=2; ,=-—1 einige 
(nach HorzMÜLLER, Das Potential, Leipzig 1898) gezeichnet sind. 
In den Indifferenzpunkten ist 
= af a =0; k 3N ay =0; $ A aeza) =0. 
ê 
r 
(was in die dritte Gleichung eingesetzt, c,= (0 ergäbe), nur für 
%&=-y=0. Geht man hiermit in die dritte Gleichung ein und be- 
achtet, daß für gleichnamige e, e, c, >z sein muß, also 7 =«4— z 
zu setzen ist, für ungleichnamige ee, ,<z2, also 7, = 2 — &, 80 
erhält man 


h À N x M 
Die beiden ersten Ausdrücke verschwinden, außer für Fe 


ĉi 


für gleichnamige e, e, z = für ungleichnamige z = EIS 


EE 
TAM 
/\& 


wenn Å = +y 2 ist. 
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Ist ein Geschwindigkeitspotential, so besteht die Bewegung 
bei gleichem Vorzeichen von e und e, (Fig. 18) entweder aus einem 
Einströmen der Flüssigkeit in die Senken r=0,r,=0 von der 


KA 

0 
“ 

7% CH 


MS s 
& NESS 


RT 
N 


Fig. 19. 


„Saugkraft“ e und e, (s. Art. 32) oder einem Entströmen aus diesen 
Quellen von der „Mächtigkeit“ e und e. Fig. 19 entspricht un- 
gleichem Vorzeichen von e und e.. 


30. Der Satz von Green. Das Newtonsche Potential. 


Sind @, y zwei skalare Funktionen des Ortes, die nebst ihren 
ersten Differentialquotienten innerhalb eines irgendwie (nach außen und 
naeh innen) begrenzten Raumteiles T eindeutig, stetig und endlich 
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sind, "r bedeutet die Summe $ drei er in x, y, 2, von denen 
wir je nur eines ausschreiben, so ist 


se) - See i > 


OL 0% 


dp du 
= Sz PEA 


+gpAv, 
wo Av der bekannte Lami sche BR jeramoter 
Av- Br A un = = div grad 4 (1) 


ist, Integriert man jene Gleichung über den ganzen Raum T, 
indem man auf der linken Seite den Gaussschen Satz (Art. 24, (3)) 


ou cv ðw y 
‚für var -f u 5 )dr = - fv,do, 


bezogen auf den Vektor ọ grad y anwendet, so erhält man 


-fo a „ COS (N, ©) +3 y cos (n, y) +2 "cos (n, 2))do 


ER far ae pAvdt, (2) 


wo m die nach innen gerichtete Normale im Element do der (unter 
Umständen in Teile zerfallenden) Oberfläche £ des Raumes T ist. 
Zieht man von dieser Gleichung diejenige ab, die man aus ihr 
durch Vertauschung von œ mit y erhält, so ergibt sich die folgende 
Beziehung zwischen einem Oberflächen- und einem Raumintegral: 


Joz- pSt) )do -fo Av- y N p)dr. (8) 


Ferner folgt aus (2), wenn man die Funktionen p und ¢ gleichsetzt, 


a 2 P 4 

[oa = (82+ CEY + CEY] + fp Apar. (W 

Die Beziehung (3) heißt der Satz von Grsrx. Sie wird dazu 
dienen, eine Funktion p im Inneren eines Raumes T darzustellen, 
wenn man allenthalben dort den Wert von Ag und außerdem 
die (übrigens voneinander nicht unabhängigen) Werte von p und 


= an der Oberfläche von T kennt. 
Man führt zu diesem Zweck für y den besonderen Wert 


1 
t=; 
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ein, wo 


r= (a — s? + (b— y? + (ez) 


ist, und a,b,c die Koordinaten des Ortes des Volumenelementes dr 
sind. Setzt man in (3) demnach 


dt = dadbde, 


so ist auf der rechten Seite auch 9, y in a,b,c zu schreiben und 


E E E ir ul 
Ben, 2, 
Ay = Ju? + Foe + 90 


zu setzen, wo nun u eine bekannte Funktion von a,b,c sein möge. 
Ist nun P ein Punkt von T in allgemeiner Lage, dessen Koor- 
dinaten x,y,z als Argumente in die zu bildende Funktion œ ein- 
gehen sollen (der „Aufpunkt“), so läßt sich p auf folgende Weise 
ermitteln. Zunächst ergibt eine kleine Rechnung, daß 


PE 1 j? /1 8 
NZINDErIDERFDEE TE 
Weil in (3) die Funktionen 9, y innerhalb des Raumes T als 
endliche und stetige Funktionen von a, b,c vorausgesetzt wurden, 
v aber nebst seinen Differentialquotienten für a=2,b=y,c=g 
unendlich wird, so muß man den Punkt P und seine nächste Um- 
gebung aus T ausschließen, etwa dadurch, daß man P mit einer 
Kugel von sehr kleinem Halbmesser « umgibt und diese nicht zu T 
rechnet. Dann ist die Oberfläche dieser Kugel der Begrenzung & 
von T zuzurechnen. T gehe dadurch in T’, die Oberfläche & von T 
in die Z’ von T’ über. Eine zu der kugelförmigen Begrenzung 
von T’ nach innen gerichtete Normale ist dann äußere Normale der 
Kugelfläche, und zwar ist 


Das Oberflächenelement do der Kugel kann durch 
do = a’do 
ersetzt werden, wo do das Öberflächenelement einer Kugel vom 
Halbmesser 1 ist. Scheidet man nun aus dem Öberflächenintegral 


auf der linken Seite von (3) den auf die kleine Kugel bezüglichen 
Teil aus, so geht (3) über in 


1270 A 
nee 2!)a0 + a f?2do + 4a: pls, y, 2) = — dr, 
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wo nun das erste Integral links bloß noch über die ursprüngliche 
Begrenzung Æ zu erstrecken ist. Für verschwindend kleine « er- 
gibt sich hieraus 


A 190 Os 
4ayple, Y, = [Far fG De — pz; do, (5) 


womit die allgemeine Darstellung von o in der in Aussicht gestellten 
Form geleistet ist. Es genügt übrigens (KırcHHorr, Mechanik, 
16. Vorlesung, $ 5), œ an der Oberfläche zu kennen, weil sich dann 


4 bestimmen läßt, oder umgekehrt. 


Läßt man nun den Raum T allseitig sich ins Unendliche aus- 
dehnen, indem man für die äußere Grenzfläche & eine Kugel mit 
zunächst großem Radius # annimmt, deren Mittelpunkt im Endlichen 
liegt, so geht do über in 

do = NR:do, (da) 


wo do wieder das Element der Einheitskugel ist. Für unbegrenzt 
wachsende a,b,c und etwa R = a? + b? + c? nehmen die Größen 


R „0 (1 

T Waal) 
endliche Werte an, wenn x,y,z endlich bleiben. Macht man daher 
über das Verhalten von ø (a, b, c) und ögj/cen im Unendlichen passende 
Annahmen, so kann man bewirken, daß das Öberflächenintegral auf 
der rechten Seite von (5) verschwindet. Wir wollen für einen Augen- 
blick diese Bedingung als erfüllt voraussetzen. Dann erhält man 


srog, y, 2) = [Far 4r f "2. (6) 


Um nun die zu erfüllende Bedingung zu finden, multiplizieren wir 
(6) beiderseits mit B 

R=Vrr ++ e 
und lassen in dem nach a, b,c auszuführenden Integral 


a 


R 
Rolz, Y, 2) -J = udt 


z,y,z und R unbegrenzt wachsen. Dann behält, wenn u nur in 
irgendwelchen endlichen Raumteilen von Null verschieden ist, die 
rechte Seite und damit Jọ einen endlichen Wert, ebenso das Integral 
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wenn l eine der Koordinaten x, y, 2 bedeutet. Führt man nun um- 
gekehrt die Bedingung, daß 


Ro(z, y, z) und mars 2) (7) 


(übrigens in a, b, c statt in x, y, 2 geschrieben) für wachsende R nicht 
unendlich werden sollen, in das Öberflächenintegral rechts von (5) 
ein, so verschwinden wegen (5a) die zwei Glieder einzeln, und (5) 
verwandelt sich in 


ud 
pe, y, 2) -f Fa (8) 


Dieser Ausdruck für ø ist lediglich aus folgenden drei Annahmen 
abgeleitet: 

1. daß die Funktion 9 und ihre ersten Differentialquotienten 
im unendlichen Raume stetige und endliche Funktionen seien; 

2. daß ihr Verhalten im Unendlichen das durch die Annahme 
(T) vorgeschriebene sei; 

3. daß die Größe 

Ag = — 4rzu 


im Raume T beliebig — auch unstetig veränderlich — gegeben sei, 
jedoch (wegen 2.) mit unbegrenzt wachsendem %,y,# verschwinde. 

Setzt man nun die in Funktion von a, b,c gegebene Größe u!) 
in das über alle Elemente dr = dadbde des unendlichen Raumes 
erstreckte Integral ein 


ROHDE (8) 


(wo also rechts x,y,z bloß in der Größe r auftreten), so ist dieser 
Ausdruck die einzige Lösung der partiellen Differentialgleichung 


2gp 0°p 0p 
Agp — 95: T Jy F TEE NT dazu, (8a) 


welche jene drei Annahmen zugleich erfüllt. Dabei schließt, wir 
wiederholen es, die Annahme, daß Ag (mit u) unstetig im unend- 
lichen Raume verteilt sei, die Stetigkeit von p und cojen nicht aus.?) 

1) Wegen flächen- oder linienhaft verteilter Massen u vgl. man das 
Werk Rırmanx-Weser, part. Ditferentialgleichungen der matk. Physik, Braun- 
schweig, 1900, I. Bd. 5. 234 ff., dessen Darstellung unser Text im wesent- 
lichen folgt. 

2) Eine auf die Strenge der Beweisführung in der Potentialtheorie be- 
zügliche Untersuchung findet man in Höuper’s Diss. „Beiträge zur Potential- 
theorie“, 1882. 
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Die: a en W= 3) ga akwi p habt is 
NEwTOoNsche oder räumliche Potential, auch „Potential“ im engeren 
Sinne, die partielle Differentialgleichung (8a), welcher @ (8) genügt, 
heißt die LAPLACE-Poıssonsche Gleichung. 

Je nach der Bedeutung, die man der Funktion u beilegt, findet 
die Formel (8) Verwendung in verschiedenen Gebieten der Mechanik 
und der Physik. Bedeutet u die Dichte ponderabler im unendlichen 
Raume irgendwie verteilter Massen, wo dann u für die einzelnen 
Raumelemente dr eine positive Größe oder Null ist, so ist ọ das 
(Newronsche) Potential dieser Massen. Die Differentialquotienten 
ei AA L a er TE 
6x Pe N PT Kr ) 
haben, mit der Gravitationskonstanten x und der Masse m des Punktes 
x, y, z multipliziert, die Bedeutung der Komponenten einer Kraft, 


die man erhält, wenn man die Resultante aus allen elementaren 


1 ; : A 
Anziehungskräften — ne “ nimmt, die nach dem Gravitationsgesetz 


von der in jedem «a,b,c vorhandenen Masse udr auf einen in der 
Entfernung r an der Stelle x, y, z befindlichen Aufpunkt von der 
Masse m ausgeübt werden. — Bedeuten dagegen u und m beide 
elektrische oder (als frei gedachte) magnetische Massen, die auch ne- 
gative Werte annehmen können, so treten an die Stelle von x ne- 
gative Größen; gleichnamige Massen dieser Art stoßen sich ab. 

Ist endlich ọ innerhalb des Raumes T ein Geschwindigkeits- 
potential, sind also die Differentialquotienten die Komponenten der 
Geschwindigkeit v einer Flüssigkeitsbewegung, so ist diese in T 
wirbellos, weil im Falle eines Potentialvektors rotv— 0 ist, und 
die Bedeutung von u “ey sich (Art. 22 a. E) aus: 

ou 


5 ôw 
diy 9 = Ta + Fy + 


02 


dlog 
-Apy--Iim--— 09 
u ist also dann eine der Divergenz (oder der Zunahme des Logarith- 
mus der Dichte) proportionale Größe. Ist die Flüssigkeit inkom- 
pressibel, so ist die Divergenz Null an allen Stellen, wo sich keine 
Quellen und Senken befinden. Wo aber solche vorhanden sind, hat 
u die Bedeutung der Ergiebigkeit der Quelle oder der Saugkraft der 
Senke. Kennt man ihre Verteilung im unendlichen Raume T, so 
bestimmt sich der Bewegungszustand der Flüssigkeit an jeder Stelle 
durch das Integral der Gleichung 


Apg = divp, 
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also durch das Potential 


o- [Er 1 (ter, (10) 


4m, 


sofern nur die aus (7) abgeleitete Bedingung erfüllt ist, daß die 
Geschwindigkeitskomponenten für große Werte der Koordinaten R 
so verschwinden, daß R?u, R’v, R’w endliche Werte behalten. Wir 
sagen dann, daß die Flüssigkeit „im Unendlichen ruht“ (eine Bezeich- 
nung, die übrigens auch dann verwendet wird, wenn bloß Ru,.. einen 
endlichen Wert hat). Wenn man sich die in einer inkompressiblen 
Flüssigkeit vorhandenen Quellen und Senken mit geschlossenen 
Flächen umgeben denkt und auf den so nach innen begrenzten, im 
übrigen aber endlichen oder unendlichen Raum T die Gleichung (4) 
anwendet, so geht sie, weil nun innerhalb T A g =Q ist, in die 
folgende über: 


Sa ++ Ir fetter a A 


Multipliziert man (11) mit dem Faktor o/2, wo ọ die (überall kon- 
stante) Dichte ist, so bedeutet die linke Seite die kinetische Energie 
der Flüssigkeit. Diese also ist innerhalb eines quellen- und senken- 
freien Raumes durch den Zustand an der Oberfläche dann völlig 
bestimmt, wenn die Flüssigkeitsbewegung stationär, d. h. @ von der 
Zeit unabhängig ist. 


31. Zusammensetzung eines Vektors aus einem Potential- und einen 
Solenoidalvektor. 


In Art. 27 wurde bemerkt, daß jeder Solenoidalvektor v = rot q 
der Bedingung 
div v = div rot q = 0 


genügt. Umgekehrt läßt sich jeder Vektor v = (u, v, w), dessen Diver- 
genz verschwindet, welcher also der partiellen Differentialgleichung 
k ou ov ðw ; 

div v = = + y + AT 0 (1) 
genügt, als Solenoidalvektor, d. h. als Rotation eines andern Vektors 
darstellen. Der Beweis hierfür ist erbracht, wenn man zeigen kann, 
daß aus der Annahme: 

DE rotg, 
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oder, wenn L, M, N die Komponenten von q sind, aus der Annahme: 


ôN _0M 
0 ôz 
öL ON M 
ie a TA (2) 
_eM _oL 
.. 08 dy 


solche Größen L, M, N berechnet werden können, daß die durch sie 
ausgedrückten u, v, w die Gleichung (1) befriedigen. Man bemerkt 
zunächst, daß die Größen L, M, N aus (2), wenn überhaupt, dann 
nur bis auf die partiellen Differentialquotienten einer und derselben 
Funktion bestimmt sind. Denn wenn man ein System L, M, N kennt 
das den Gleichungen (2), (1) genügt, so ist auch 


Fd 


0% 
a er 
2 
M, =M + 2 (3) 
N= N42 


ein solches, wo % irgendeine Funktion von x,y,z ist. Berechnet 
man nun aus (2) die Komponenten 28, 2y, 26 der Rotation (Art. 22) 


2w=rotv, 


so kann man den Ausdruck für z. B. 28 in die Form bringen 


gw L o M oN 
ge A ðv AEREE )-AL, 


04 0: de 02 
oder A 
2$ = z; divg — A L, (4) 
wo wieder 
a A a E A 
ALE a N Jy T ge 
ist. — Wenn man die Formeln für 2£, 2,26 in eine zusammenfaßt 


rotv = rot rot q = grad div q — A q, (4a) 


so ist damit eine oft anzuwendende Identität der Vektorrechnung be- 
wiesen. — 

Man bestimme nun ein Lösungssystem (L, M, N) = q aus (4), 
jedoch unter der Annahme divg= Ô, also aus den Gleichungen 


AL=-2 
Aand (5) 
AN E 
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d. h. man bestimme q aus 
Ag=-—rotpv (5a) 


unter der Voraussetzung, daß für unbegrenzt wachsende Koordinaten 
z, y, z die Größen 

Ru, Rv, Nu (5b) 
(wo 

R=r pyte 

RE, Rn, R'E 
nicht unendlich werden, weshalb auch 


RL, RM, RN 


ist), und also 


und 
pe? M 


en’ 


geil peN 

on? en 
endlich bleiben. Dann sind die Lösungen der partiellen Differential- 
gleichungen (5) (Art. 30) 


L= a tir 
u; > © 
Ex A i, 
oder in Vektorschreibweise 
Br = je Eo 


wo dt = dadbde ist, 
A ar 0 - UV Men), 
und wo &,n,&in den Koordinaten a, b, c eines Punktes des Raumes T 


zu schreiben sind, über welchen sich die Integration erstreckt. 
Daß diese Lösungen (6) umgekehrt auch der Bedingung 


E L ô M oN 
a a A G 


genügen, ergibt sich aus folgendem. Weil 


0x da 
und demnach : t) ($) 
ôl — a= ô|- 
STE 
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ist, so wird 


AlE) aA ($) Mai , 
in f ae e) G) Ce) aa ea, 


Das letzte Integral rechts ist Null wegen div rotv =0. Auf das 
erste wenden wir den Gaussschen Satz (Art. 24) an und erhalten 


JE cos(n, £) + y cos(n, y) + &cos(n, 2)], Ta) 


wobei die Integration auszudehnen ist über die unendlich entfernten 
Oberflächenelemente 


1 
2m, 


div q = 


do = Kdo 


des Raumes T, wo dœ das Element der Einheitskugel ist und WR 
mit r unbegrenzt wächst. Der Klammerausdruck verschwindet aber 
mit RE, Ry, Ré, und daher ist div q = 0. 

Aus dem so erhaltenen besonderen Lösungssystem L, M, N der 
Gleichungen (4), für welches divq =O ist, läßt sich aber jedes 
andere (3) Li, Mi, N,, für das divq einen gegebenen Wert hat, 
durch Bestimmung der Funktion % aus der Gleichung 


Ay=divg 
nach Art. 30 herstellen. Denn kennt man %, so wird z. B. 
- pas 
AL=AL4+4A Z =AL+ 7; üv, 
also 


2 
ox 


EEN E 


div q usw., 


so daB L, die Lösung von (4) ist. Bei der Bildung von u, v, 
fällt jedoch die Funktion y überhaupt heraus. Daher liefern schon 
die Formeln (6) ein Lösungssystem. Man nennt den durch (2) de- 
finierten Vektor q das Vektorpotential des Vektors v = (u, v, w), im 
Gegensatze zu dem skalaren Potential, wie es Geschwindigkeits- oder 
Kraftpotentiale sind. 

Nun kann man den folgenden (für die Kinematik der Flüssig- 
keiten wichtigen) Satz der Vektoranalysis beweisen: 

Jeder Vektor lüßt sich aus einem Potential- und einem Solenoidal- 
vektor zusammensetzen. Oder in ausgeführter Form: 

Sind u, v, œ drei mit ihren Differentialquotienten im unendlichen 
Raume stetige, endliche und eindeutige Funktionen von x, y, z, die 


im Unendlichen die Bedingung erfüllen, daß (Art. 30) R?u, R? = MES 
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mit wachsendem R usw. endliche Werte behalten, so lassen sich 
immer vier Funktionen y, L, M, N auf nur eine Weise so bestimmen, 
daß die Gleichungen erfüllt sind: 


3p ƏN ôM 


ra A o 
a EE 
Fe im (8) 


ôy oM oL 
Hoe ar Tig. 
oder in Vektorbezeichnung 
v = grad y + rot q. (8a) 


Dieser von CLesBscH (Journ. f. Math. Bd. 61, S. 197) zuerst aus- 
gesprochene Satz läßt sich beweisen wie folgt. Durch Differentiation 
der Gleichungen (8) bzw. nach z, y,z und Addition erhält man für 
%» die Gleichung 

div v = div grad y = A y. (9) 


Ferner ergeben sich für L, M, N Gleichungen von der Form (4), 
die nach dem Vorstehenden durch 


Aq=— roty (10) 
mit der Bedingung 
divq = 0 


ersetzbar sind. Dann sind aber die Funktionen (6a) 


TrA k 
und ' (11) 
1 [divv 
nm af r de 
die auf Grund der Annahme (5b) eindeutig bestimmten!) Lösungen 
der Differentialgleichungen (9), (10). Mit ihrer Hilfe lassen sich 
nach (8) die Größen u, v, w für alle Stellen des Raumes bilden, 
wenn man die Verteilung der Größen roto und divý im Raume kennt. 


1) Daß ein Vektor v, dessen Divergenz und dessen Rotation bekannt sind, 
und der im Unendlichen wie 1/R? verschwindet, dadurch eindeutig bestimmt 
ist, beweist unabhängig von dessen Darstellung z.B. R. Gans, Einführung in die 
Vektoranalysis, Leipzig 1905, S. 44. Was das Verhalten von vd im Unendlichen 
angeht, so genügt nach O. Brumentuau (Math. Ann. Bd. 61, S. 235, 1905) für 
seine Darstellung bereits das Verschwinden von y und seinen Differential- 
quotienten. 


Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. 8 
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Bedeutet v die Geschwindigkeit der Teilchen einer inkom- 
pressiblen Flüssigkeit, die den unendlichen Raum erfüllt, so läßt 
sich dieses Ergebnis so deuten: Kennt man in einem gegebenen 
Augenblick 

1. Die Verteilung der Quellen und Senken (div v), 

2. Die Stellen, wo wirbeinde Bewegung stattfindet und die Kom- 

ponenten £, y, & derselben, also alle Wirbelfäden (rot v), 


3. Ruht die Flüssigkeit im Unendlichen (bleiben N?v, ned endlich 

bei wachsendem R), 
so läßt sich mittels der Formeln (8) und (11) allenthalben die fort- 
schreitende Bewegung v = (u, v, w) bestimmen. 

Durch die Verteilung von Wirbeln und Senken (Quellen) ist somit 
in einem gegebenen Zeitpunkt der Zustand der Flüssigkeit bestimmt; 
aus der Kenntnis von v ergibt sich ferner der im nächsten Augen- 
blick, und man könnte also, falls keine äußeren Kräfte wirken, 
durch fortgesetzte Konstruktion im Unendlichkleinen die Bewegung 
für einen endlichen Zeitabschnitt ermitteln. 

Wir schließen noch eine allgemeine Bemerkung über die in 
diesem Artikel viel gebrauchte Operation /p an. Weil (9) 

Ip = div grad p 

durch eine Aufeinanderfolge von zwei Vektoroperationen darstellbar 
ist, deren jede für sich eine von einem Koordinatensystem unab- 
hängige Deutung zuläßt (Art. 27; Art. 29), so ist auch /g eine von 
der Lage des rechtwinkligen Koordinatensystems unabhängige Größe, 
eine „Differential-Invariante“ gegenüber orthogonaler Transformation. 
Wenn man also eine beliebige Drehung und Verschiebung des Ko- 
ordinatensystems (etwa von X, Y,Z in X’, Y’,Z’) vornimmt, bei welcher 
die Funktion (z, y, z) etwa in g'(x’, y', 2”) übergeht, so mul not- 
wendig auch 2y 


in 
übergehen. 


32. Beispiele zur Flüssigkeitsbewegung mit ein- und mehrwertigem 
Geschwindigkeits-Potential. 
1. Beispiel. Wir wenden zunächst den GREENschen Satz an 


auf die in Art. 29 erwähnte Strömung einer Flüssigkeit nach zwei 
festen Zentren a, b, c; a, b, & mit dem Potential 
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= : si s: ’ (1) 
wo 
Ze ru = Te -9 2) 
A r O 0) 
ist. Wenn man diese zwei Zentren mit sehr kleinen Kugeln von 
den Halbmessern «, œ, die wir «, «, nennen wollen, umgibt, so 
besteht im übrigen Raume T die Gleichung 
Ao = Os (3) 
Auf das Innere dieses, nach innen von den Kugeln «, nach außen von 
einer Kugel mit unendlich großem Halbmesser begrenzten Raumes T 
wenden wir nun die Formel (11) des Art. 30 an, durch welche die 
gesamte kinetische Energie einer inkompressiblen Flüssigkeit, die 
den unendlichen Raum erfüllt, durch ein Integral dargestellt wird, 
das sich allein über die Oberfläche des Raumes, hier über die 
Kugelflächen «, «, erstreckt, die den Raum nach innen begrenzen, 
weil unsere Funktion ọ im Unendlichen die Bedingungen (7) des 
Art. 30 erfüllt. Ist 7’ die kinetische Energie der Flüssigkeit, so ist 
nach jener Formel (11): 


fe r P 6 


wo ọ die Dichte ist. Auf der Kugeloberfläche œ hat, weil der 
Radius eine sehr kleine Größe ist, p nahezu den Wert 


e Li ê 
De T EAF R?’ 
wo R der Abstand der Mittelpunkte der Kugeln 
R = (a — a) + (b — b) + C-e) (5) 
ist. Wir bilden nun den Ausdruck 
p? 


on 
für die Kugel «. Weil die nach dem Inneren von T gerichtete Nor- 
male die äußere der Kugel ist, so ist 


dn=da, 
ferner (nahezu) 
OPER RE e, or, 
On 0a: Ron’ 


und, wenn wieder do = Öberflächenelement der Einheitskugel ist, 


(pas / (= )do 4b +$ ) 3 m «do. 
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Das letzte Integral rechts ist Null, weil für je zwei Elemente der 
Kugel «, die an entgegengesetzten Enden eines Durchmessers liegen, 


=; entgegengesetzt gleiche Werte hat. Daher wird schließlich für 


die Kugel « 


a gitdo = 4a (% +) (6) 
Bildet man das entsprechende Integral für die Kugel «, und 
summiert, so kommt 


2 2 
T = 2mo% + m + I () 
Wie wir die räumlich verteilte Divergenz auf eine Senke zusammen- 
gezogen haben (Art. 27), so kann man sich die punktförmige Senke 
von der Saugkraft e wieder durch einen das Innere der Kugel « 
stetig erfüllenden Senkenraum, welcher die Saugkraft £ pro Volum- 
einheit hat, ersetzt denken, wo dann 


BEE D EN 
Cm O E 


ist. Ähnlich für e, Der Gausssche Satz, auf die Oberfläche der 
Kugel « angewandt, wenn die Einströmung in sie als gleichförmig 
verteilt und normal erfolgend angesehen wird, ergibt 


[A gar = —4nfedı = — 4ne= — jodo =— rt: An, 


woraus sich die Einströmungsgeschwindigkeit v = |v bestimmt: 
e 
D er a? 


was sich auch aus (nahezu) g =e/« ergeben hätte. Die pro Se- 
kunde in die Senke « einströmende Flüssigkeitsmenge ist dann 


1 
4a? nov = reg =- nco 0. 


Daher ist die kinetische Energie der in der Sekunde in « verschwin- 
denden Flüssigkeit nahezu 


3 rn 
) 1 2no a, 


e? (z 
3 / 


40- Ang = 2mo = 
eine mit der 5. Potenz des Kugelhalbmessers « und der 3. Potenz 
der Saugkraft & auf die Volumeinheit der Kugel proportionale Größe. 

2. Beispiel. Der GreEnsche Satz in der bisherigen Verwendung 
setzt die Eindentigkeit des Geschwindigkeitspotentials ọ voraus, 
Daß und in welcher Weise er benutzt werden kann, wenn die 
Funktion g in der Formel (11) des Art. 30 eine mehr- oder unend- 
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lich vieldeutige Größe ist, wollen wir zunächst an einem Beispiel 
zeigen. 

In Art. 26 haben wir eine stationäre Flüssigkeitsbewegung im 
Inneren eines durch zwei kreisförmige Böden geschlossenen geraden 
Zylinders betrachtet, die durch die Geschwindigkeitskomponenten 


u=— 4°; o-g-; w=o0 
gegeben war, wo g eine Funktion des Abstandes 
= Very 


ist. Man kann q so zu bestimmen verlangen, daß die Bewegung 
ein Potential hat, daß also 


dy = ud + vdy = 1 (ady — ydx) 
ein vollständiges Differential ist. Eine Lösung ist: 
> 
wo x eine Konstante ist. Man erhält so, wie man leicht sieht: 
p = x arctg ; (8) 


In der Achse des Zylinders wird p unbestimmt. Wir nehmen 
diese von der Bewegung aus, indem wir sie durch einen Kreis- 
zylinder mit dem sehr kleinen Radius « einschließen. Dann ist im 
Inneren des durch die äußere Wandung und den Zylinder œ be- 
grenzten Hohlzylınders die Geschwindigkeit | v | eindeutig bestimmt. 
Aber @ ist eine unendlich vieldeutige Funktion des Argumentes yjz. 
Einem bestimmten Werte desselben entsprechen, wenn p irgend eine 
Lösung der Gleichung (8) ist, sämtliche Größen 
p + 2nz-.x, 


wo n eine positive oder negative ganze Zahl ist. Diese Vieldeutig- 
keit rührt von der Gestalt des Raumes her, für den definiert ist. 
Er ist kein „einfach zusammenhängender Raum“ im Sinne des 
Art. 29, worauf dort schon in der Fußnote hingewiesen worden ist. 
Deshalb hängt der Wert des Integrals /[dp, etwa zwischen den 
Endpunkten x,, Yo, 2, und z, Yı, 2 genommen, nicht bloß von 
den Endpunkten, sondern auch von dem Wege ab, der die beiden 
verbindet. 

Um nun doch den GrEEnschen Satz nutzbar zu machen, ver- 
wandelt man den zweifach zusammenhängenden Raum T in einen 
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einfach zusammenhängenden T’ dadurch, daß man in dem Hohl- 
zylinder eine Sperrfläche, einen „Querschnitt“ einschaltet, der (s. die 
Fußnote zu Art. 29) aus einem Rechteck (in einer Ebene durch die 
Achse) besteht, das bei jeder Umkreisung der Achse innerhalb T 
passiert werden muß. Diesen Querschnitt hat man sich doppelt, als 
Abschlußfläche nach beiden Richtungen hin zu denken. In dem so 
zerschnittenen Zylinderraum T’ ist nun wieder die Funktion ọ ein- 
deutig; an den beiden Seiten der Sperrfläche aber hat p, wie wir 
sehen werden, einen verschiedenen Wert. Um auf die so definierte 
Funktion p den GREENschen Satz anwenden zu können, hat man für 
T zu den Grenzflächen von T die beiden Seiten des Querschnitts 
hinzuzunehmen. Jede dieser Flächen liefert zu dem Ausdruck für 
die kinetische Energie a 
Bee eJ 7 

einen Beitrag. Setzt man 
æ = reos®, y = rsin 


also (8) p=x:-ĵ, 

so ist für die Zylindermäntel 
09 + 08%) =0, 
en or 


der Beitrag zu 7T also Null. Aus dem gleichen Grund ist der von 
den Rodenflächen gelieferte Beitrag Null. Zu beiden Seiten des 
Querschnitts hat, wenn man ihn in die Ebene $ = Q verlegt, 


ER De 
ðn ro Er 
denselben Wert, aber mit entgegengesetztem Vorzeichen; œ dagegen 
ist zu beiden Seiten um die Größe 

#(® +2n) — x? = 2un 
verschieden. Hat der Zylinder die Höhe A, ist also ein Flächen- 
element des Querschnitts 

do= har, 


so ist der von diesem herrührende Beitrag 


= e 2unh Í “dr = oahx? log Ž, 


wenn, wie oben, œ der Radius des inneren, a der des äußeren Zylinder- 
mantels ist. 
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Man berechnet übrigens im vorliegenden Falle die lebendige 
Kraft 7 kürzer direkt, indem ınan in 


iz I + v’)dr 
die Werte für u und v einführt und über den Inhalt des Hohl- 
zylinders integriert. 

Weil  log(æ + iy) = log V2? + y? + i- arctg *, 

i=V—1 

ist, so ordnet sich nach bekannten Sätzen der Funktionentheorie der 
Potentialbewesung 

= xarctg ” 
die andere 

p = xlogy 2? + y? 
in der Weise zu, daß (in der X Y-Ebene) die Strömungskurven 
der einen Niveaulinien der anderen sind. Für die eine Bewegung 
ist die Z-Achse Wirbelachse, für die andere eine Linie von Senken 
(oder Quellpunkten). Die kinetische Energie hat in beiden Fällen 
den gleichen Wert. 

Das hier angewandte Verfahren läßt sich verallgemeinern. 

Ist in einem mehrfach zusammenhängenden Raume T eine Poten- 
tialfunktion p gegeben, für die, weil sie mehrdeutig ist, der GREENsche 
Satz nicht unmittelbar verwendbar ist, so verwandelt man sie da- 
durch in eine eindeutige, daß man den Raum T durch Querschnitte 
(Sperrflächen) zu einem einfach zusammenhängenden T’ 
macht, wobei dann jeder dieser Querschnitte zur Be- 
grenzung von T’ zweimal heranzuziehen ist. Für zwei 
Punkte von T', die auf den zwei Seiten desselben Quer- 
schnitis einander gegenüberliegen, ist dann der Potential- 
wert p um eine Größe verschieden, die längs des ganzen 
Querschnitis denselben Wert hat. 

Sind nämlich (Figur 20) A, A’ und B, B’ zwei Fe. 
solcher Punktepaare diesseits und jenseits des Querschnitts Q, so ist, 
auch wenn g in A und A’ (bzw. B und 2’) verschiedene Werte hat, 


der Wert des Integrals: 
2 2 
Finn 
Pi 7 


auf dem Wege A’B’ gleich dem auf dem Wege AB genommen, 
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weil die Zuwächse dp längs unendlich benachbarter Linienelemente 
gleiche Werte haben. Daher ist auch 
g(B)— g(Bi=gA)— o(d), w-2.b-w. 


Indem man die so konstruierten Querschnitte zu der Begrenzung 
von T hinzunimmt, treten zu den über die Oberfläche Æ erstreckten 
Integralen solche von der Form 


33 E72 
á en 


hinzu, wo k jene Potentialdifferenz ist. Hierbei bedeutet das Integral 
das Volum der durch den Querschnitt in der Sekunde strömenden 
Menge, weil ög/cn die Geschwindigkeit in Richtung der Normalen ist. 


33. Fortsetzung. Zwei Wirbelringe in einer Flüssigkeit. 


Ein mehrwertiges Geschwindigkeitspotential tritt allemal dann 
auf, wenn eine Flüssigkeitsmasse von Wirbeln durchzogen ist. Denn 
nach Art. 27 a. E. kehren Wirbellinien entweder in sich selbst zurück 
oder endigen an der Oberfläche der Flüssigkeit. Der von ihnen frei- 
gelassene Raum ist also nicht mehr einfach zusammenhängend. 

In einer inkompressiblen allenthalben unendlich ausgedehnten 
Flüssigkeit, die im Unendlichen ruht (Art. 30 a. E.), mögen zwei 
Wirbelfäden von sehr kleinem Querschnitt verlaufen, die, ohne sich zu 
verschlingen, geschlossen sind. Wir wollen die Verbindungslinie der 
Schwerpunkte der Querschnitte Wirbelachse nennen. Umgibt man jeden 
dieser Fäden mit einer röhrenförmigen Fläche von ebenfalls sehr kleinem 
Querschnitt und schließt ihn so vom übrigen Raum aus, so ist dieser 
nun wirbelfreie unendliche Raum T dreifach zusammenhängend. Den 
einen „Querschnitt“ bilde eine Fläche, die durch die eine der in sich 
zurücklaufenden Wirbelachsen geht. Man begrenze sie durch die Wan- 
dung der Röhrenfläche (s. d. Figur S. 122). Die andere Röhre begrenze 
ebenso den anderen Querschnitt. Diese Sperrflächen, doppelt ge- 
rechnet zur Oberfläche von T hinzugezogen, begrenzen nunmehr 
einen einfach zusammenhängenden Raum T’. Für jeden Wirbelfaden 
ist dann nach Art. 27 a. E. das Produkt aus Wirbelgeschwindigkeit 
in Querschnitt, die „Wirbelstärke“, längs des Wirbels eine konstante 
Größe, die wir mit 2x” und 2x,= bezeichnen wollen. Durch sie 
und die Gestalt der Wirbelfäden ist aber der Geschwindigkeitsvektor 


v -- immer für den gegebenen Augenblick — in der ganzen Flüs- 
sigkeitsmasse bestimmt. Denn nach Art. 31 hat man 
v= rotg, (1) 
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wo das De a q mit den Komponenten L, M, N sich aus: 


dr, ndr, r 1 f $dr 
L= in rò M= fe 3, Fe 2m, F (2) 
berechnet — die Integration über den Inhalt der Wirbelfäden er- 


streckt. 
Andererseits hat aber v in dem wirbelfreien Raume T’ auch 
ein Potential œ, es ist also: 


ES DER aN ©M 


0x dy 02 
BIN N) 
74 DE = Ir (3) 
T OPE SM ôL 
w = = = D, y 
0x oy 


Daher ist die aus dem GreEnschen Satz folgende Beziehung (11) 
des Art. 30 anwendbar, wonach die kinetische Energie durch 


Sefa ae, (8) 


das Integral rechts über die ganze Begrenzung von T’ erstreckt, 
darstellbar ist. Diese besteht 1. aus der unendlich fernen Grenz- 
fläche, 2. aus den Wandungen der Röhrenflächen, 3. aus den Quer- 
schnitten Q und Q,, je doppelt gerechnet. 

Der Beitrag, den 1. gibt, ist gleich Null, weil die Flüssigkeit 
im Unendlichen ruht. Auch das längs der Röhrenflächen erstreckte 
Integral 


J=- [92.40 (5) 


gibt Null. Denn ist @, bzw. 9, der größte absolute Betrag, den 
längs der Wandung der Röhrentlächen die Größen ø, er besitzen, 
so bleibt der Wert von J unterhalb 


H= = PoPa] do = — PPE, 
wo 2 der Inhalt der Röhrenoberflächen ist. Diesen kann man aber 
durch genügend kleinen Querschnitt der Wirbelfäden so klein machen, 
daß der Betrag J, nicht in Betracht kommt. 
Was den Beitrag 3. angeht, den zunächst die Sperrfläche Q 
gibt, so hat an irgend zwei entsprechenden Stellen A, A’ zu beiden 
Seiten derselben die Größe c y/n gleichen, aber dem Vorzeichen nach 
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entgegengesetzten Wert. Sind die Werte von ọ in A und A’ 
@(A) und g(A”), so ist (s. vor. Art. a. E.) das Integral 
J=- fogde- I) -pafa © 
nun bloß noch über die eine Seite von Q zu erstrecken. Die vor 
dem Integral stehende Differenz läßt sich darstellen durch das Linien- 
integral a 4' 
Jay =f (udz + vdy + wdz), (7) 
A 4A 
längs einer Kurve erstreckt, welche den Wirbel, zu 
dem Q gehört, einmal umkreist. Man kann (Fig. 21) 
diesen Weg von A nach A’ ersetzen durch eine 
enge Umkreisung des Wirbels W an der Stelle CC’ 
und zwei sich gegenseitig aufhebende geradlinig ge- 
pa führte Integrale längs AC und C’A’. Das Integral, 
Te welches den Wirbel an der Stelle C umkreist, läßt 
sich aber in ein Flächenintegral, genommen über den Querschnitt 
des Wirbelfadens in C, überführen. Es ist nämlich (Art. 28) nach 
dem 2 Satge 
Fr 


‚sap -fis - fiaz + vdy + wdz) 


EA x) + q cos(n, y) + &cos(n, 2)]do (Ta) 
e 2 fodo = 2oq = Anx, 


wenn œ der Betrag der Wirbelgeschwindigkeit an der Stelle C, also 
o=|w', und w=(&,n,8) ist, q der Wirbelquerschnitt daselbst, 
2xx die nach Art. 27 längs des Wirbels konstante „Wirbelstärke“. 
Die Potentialdifferenz zu beiden Seiten der Sperrfläche oder die 
„Zirkulation“, wie die englischen Schriftsteller sagen!), ist also gleich 
der doppelten Wirbelstärke. Andererseits ist 


E do - fe cos(n, x) + = cos(n, y) + = cos(n, 2) |do 
= fiu cos(n, x) + v cos (n, y) + w cos(n, 2)]do 
(I — 2) ) cos(n, z) +. .]do 
o + Er + Nde) 


1) 8. z B. Basset, Hydrodynamics, Cambridge 1888, I, S. 70, — Von 
H. Lams (Hydrodynamik, deutsch von Frırveı, Leipzig 1907) wird die Intensität 
doppelt so groß wie im Text angenommen. 


(8) 
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wiederum nach dem STOkESschen Satze, wobei das Linienintegral 
längs der Begrenzung der Sperrfläche Q, also (nahezu) längs der 
Achse des Wirbels zu erstrecken ist. 

Die Komponenten L, M, N des Vektorpotentials berechnen sich 


aber aus 
1 £dr 
In e usw., (9) 


wo die Integrale über die von den zwei Röhrenflächen umschlossenen 
wirbelnden Massen zu erstrecken sind. Sind ds, ds, die Linienele- 
mente der Wirbelachsen der Wirbelfäden Q, 0,5 9,q, ihre Quer- 
schnitte an diesen Stellen, œ, œ, die Winkelgeschwindigkeiten, so ist, 
weil z. B. 


Mit den entsprechend gebildeten Werten für M, N ergibt sich für 
das längs der Wirbelachse des ersten Wirbels erstreckte Linien- 
integral 


J (Laz + Mdy+ Nds) 


-ff deda’ ELA +dzāz’ Ta farna CNTEE 


Pr 
(fe cos(ds, N, Na s) 


wo der Nenner r die Entfernung der im Zähler auftretenden Linien- 
elemente ds, ds’ einer und derselben Wirbelachse, ds,, ds verschie- 
dener Wirbelachsen bedeuten, und das Doppelintegral sich auf jedes 
Elementenpaar im Zähler erstreckt. man nun noch 


(12) 
ga foaia N ‚ds,) 


so erhält man für die kinetische Energie der Flüssigkeit, in der sich 
die zwei Wirbelringe befinden, den Gesamtwert 


T=2no(#®A+ 2x, B + xC), (13) 


ausgedrückt durch die Wirbelstärken x, x, die „Potentiale“ A, C 
der Wirbel auf sich selbst und das B des einen auf den anderen. 
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Weil der Abstaud r zweier Elemente desselben Wirbels unendlich 
klein werden kann, so enthalten die Integrale A, C unendlich große 
Beiträge. Dieser Umstand rührt von der Annahme unendlich dünner 
Wirbelfäden her, die wir machten, um die Querschnittbegrenzung 
mit der Wirbelachse zusammenfallen lassen zu können. Im Falle 
endlicher, wenn auch kleiner Querschnitte der Wirbel werden A 
und- C ebensowenig unendlich wie die Potentiale von Massen in 
bezug auf einen Punkt im Inneren derselben. Unsere Annahmen 
stellen eben nur eine Annäherung dar; das Ergebnis deutet jedoch 
darauf hin, daß in jedem Falle die Größen A, C erheblich größer 
sein werden als B. 

In dem Ausdruck (13) für die kinetische Energie sind die 
Größen A, B, C rein geometrischer Natur; sie hängen nur von der 
Gestalt und Lage der die Wirbel umschließenden Röhrenflächen ab. 
Durch die Röhrenflächen selbst findet, wie wir oben gesehen haben, kein 
Austausch von Energie statt. Da nun die kinetische Energie der 
sonst ungestörten Flüssigkeitsbewegung in der Zeit sich nicht ändert, 
und da, wie wir sogleich sehen werden, die Wirbelstärken x,x, auch 
in der Zeit unveränderliche Größen sind, so kann man von der 
Wirbelbewegung in den Röhren ganz absehen, wenn es sich um die 
Bewegung der Röhren in der Flüssigkeit handelt, und diese auf 
Grund des Ausdrucks T (13) und der LaGrangEschen Gleichungen 
für sich behandeln, indem man z. B. statt der Röhren starre Ringe 
annimmt, die sich reibungslos bewegen. Wir kommen darauf zurück. 

Daß nun die im Art.27 a. E. eingeführten Wirbelstärken einen 
auch in der Zeit unveränderlichen Wert haben, sieht man so ein: 
Das Linienintegral 


az + vdy-+ wdz) -/dp (14) 


werde zur Zeit £ über einen Weg A... B geführt, der irgendwelche 
innerhalb des einfach zusammenhängenden Raumes T’ gelegene Ele- 
mente der Flüssigkeit miteinander verbindet. Nach Ablauf des Zeit- 
elementes dt haben diese Elemente ihre Lage geändert; das Linien- 
ıntegral, über dieselben geführt, hat zugenommen um 


d a P dọ 
dg fas a En ia afaa) 


Nun ist nach Art. 25 a. E. für irgendeine Stelle der inkompressiblen 
Flüssigkeit, wenn keine Volunikräfte wirken, 
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wo |b die Geschwindigkeit und A der Druck ist. Daher hat man 
dp\ _ [2p dp, ep, 09 22 di 
tut + u] -d ~- —- 
wegen u=0p/ix usw. Weil aber die Größe 


B 
EE e 


als eindeutige Funktion des Ortes in T’ nur von den Grenzpunkten 
A, B abhängen kann, so ist, über eine geschlossene von materiellen 
Punkten gebildete Kurve ausgedehnt, der Zuwachs zu dem Linien- 
integral (1) für jedes Zeitelement 


Sn -o 


Hat also das Linienintegral | dp, über eine solche Kurve genommen, 


in irgendeinem Zeitpunkt einen bestimmten Wert k, so behält es 
diesen Wert für alle Zeit. Insbesondere hat die Intensität (Art. 27) 
eines Wirbelfadens, die (nach dem Obigen) durch ein Linienintegral 
über einen geschlossenen, den Wirbelfaden einmal umkreisenden 
Weg darstellbar ist, nicht nur längs des Wirbelfadens, sondern auch 
einen für alle Zeit konstanten Wert. 


34. Zwei Beispiele zur zyklischen Bewegung flüssiger Massen’). 


Ebenso wie sich die Begriffe des „freien Systemes“ und der 
geometrischen Bedingungsgleichung auf raumerfüllende Massen über- 
tragen lassen, kann ınan auch zyklische Flüssigkeitsbewegungen im 
Sinne des Art. 14 definieren. 

„/yklische Koordinaten“ treten in dem Ausdruck für die (kine- 
tische) Energie nur in -der Gestalt von Differentialquotienten nach 
der Zeit, als „zyklische Geschwindigkeiten“, nicht aber explizit auf; 
und „zyklisch“ heißen solche Systeme, für welche die zyklischen 
Geschwindigkeiten gegenüber den nichtzyklischen (von „langsam 
veränderlichen Parametern“) so groß sind, daß die Energie 7’ in 


1) Eine andere Anwendung des Begriffes der zyklischen Bewegung auf 
Flüssigkeiten, die sich dabei jedoch wie starre Massen bewegen, gibt VoLrerrA 
(Annali di mat. (2) 23, 1895, vgl. auch Wangerın, Univ. Schrift, Halle 1889), 
indem er den Einfluß der Meeresströmungen auf die Umdrehung der Erde 
untersucht. 
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erster abe als F unktion allein en ersteren EEE werden 
kann (Art. 14). 

Zu den zyklischen, und zwar den dizyklischen, adiabatischen 
Systemen gehören hiernach die folgerden beiden: 

1. Die in Art. 32 behandelte Flüssigkeitsbewegung, die in einem 
Einströmen in zwei Raumpunkte (Senken) aus dem mit Flüssigkeit 
gefüllten unendlichen Raum besteht. Denn die Größen e, e,, welche 
die Saugkraft der Senken darstellen, lassen sich als Geschwindigkeiten 
auffassen (etwa mit der die ausfließende Masse ein Gefäß füllt), die 
sich auch mit der Zeit ändern können, und die zugehörigen Koor- 
dinaten treten in dem Ausdruck 7’ für die kinetische Energie der 
bewegten Masse nicht auf: 


T= 20% re a), 


wo oe die Dichte, «, «, die Radien der die Senken umgebenden 
kleinen Kugeln sind. 

2. Die in Art. 33 behandelte Bewegung, die in dem Umkreisen 
der Flüssigkeit um zwei in sich geschlossene Ringe (oder Wirbel- 
fäden) besteht. Die kinetische Energie war 


T = 2xo(Ax? + 2Bar, + Ox?), (1) 


wo die Größen x, x, im Falle der Wirbelbewegung die Wirbelstärken 
darstellen. 

Die Größen x, x, als Differentialquotienten zyklischer Koordi- 
naten zu deuten, geht nicht an, weil sie (s. vor. Art. a. E.) in der 
Zeit konstant bleiben, während doch die Bewegung sicher keine 
isozyklische, sondern eine adiabatische ist (s. Art. 14). Dagegen 
sind veränderlich die durch die Sperrflächen in der Zeiteinheit 
fließenden Flüssigkeitsmengen, die sich durch Auswertung des Integrals 


_ [°P 
»—-|52ao, (2) 


(Art. 32 a. E.) für jeden der beiden Querschnitte bestimmen lassen. 
Wir fanden oben (Art. 33 (11)), daß diese Integrale die Werte 


A =4A 4B 


3 

A, =aBt C (3 

für bzw. die Querschnitte @ und Q, haben. — In diesen Größen 
dargestellt lautet der Ausdruck für die kinetische Energie 

7-0 (CR — an+ AR), (4) 
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Man kann sich nun im ersten Fall die unendlich kleinen Kugel- 
flächen «, «,, im zweiten Fall die unendlich dünnen Röhren mit 
anderer Materie ausgefüllt denken und jeweils die Bewegung des aus 
diesen Massen und der Flüssigkeit bestehenden Systems untersuchen, 

Wir führen dies für die beiden Fälle aus. 


35. Verborgene zyklische Systeme!). 


Das im vorigen Artikel beschriebene zyklische System einer 
Flüssigkeit, die in zwei von den sehr kleinen Kugeln «, «, um- 
schlossene Senken einströmt, wollen wir als den Sinnen verborgen 
annehmen, während die Kugeln wahrnehmbar sein mögen. Dann 
wird sich die Wirkung des Systems nur in dem Verhalten der 
Kugeln bemerklich machen. Der von den Kugeln eingenommene 
Raum sei mit den Massen m, m, ausgefüllt. Das System dieser 
Massen, zusammen mit der verborgenen Flüssigkeit, sei ein „freies 
System“ im Sinne des Art. 8, d.h. die Bewegung erfolge so, daß 
1. die gesamte Energie des Systems sich nicht ändert; 2. daß das 
System die geradeste Bahn einschlägt. Sind dann a, b, c; a. b,, G 
die Koordinaten der Kugelmittelpunkte zur Zeit t; å, b, &, --- die 
Komponenten ihrer Geschwindigkeiten, ist A ihr Abstand, also 

R=-(a-a)”+b—bi’+(—g), 


so ist die kinetische Energie der Kugeln: 
T-3@ Hi ++ ZRH). 6) 


Die kinetische Energie T der zyklischen Flüssigkeitsbewegung wurde 
(Art. 32) gleich 


T= 2o + +2) (6) 
gefunden. Nun ist die Energie des ganzen Systems 
T-7+% (T) 


eine konstante Größe. Die LAGRANGEschen Bewegungsgleichungen 
lauten (Art. 14 (5), (6)): 


dor_oX, aor ôt D 
dtdü 0a? didah 0a, 
USW. USW. 


1) Die folgenden beiden Beispiele zu Hertz’ Mechanik habe ich seit 1901 
bzw. 1903 in meinen Vorlesungen vorgetragen, und das erste im 58. Bde. der 
Math. Annalen 1904 veröffentlicht. Daß beide bereits H. PorncarĖ, freilich 
nur andeutungsweise, in dem Anhange „A propos de la theorie de Larmor“ 
zu der 2. Aufl. seines Werkes Electricité et optique, 1901, p. 623ff. heran- 
gezogen hat, habe ich erst kürzlich bemerkt. 
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=() 
dt ĝe 
aar (Ha) 
dtoe 
Aus den beiden letzten folgt zunächst 
oT e A 
be -4n0(, u t) TA (9) 
Es e ae í 
de, —4n0(7 T 2) Shy 


wo q, qi Konstante sind. Aus der Unveränderlichkeit der Impulse 
(Momente) q, q,, die den adiabatischen Charakter der Bewegung aus- 
macht (Art. 14), folgt die Veränderlichkeit der Einflußgeschwin- 
digkeiten in die Senken während der Veränderung des gegenseitigen 
Abstandes R. Löst man die Gleichungen (9) nach e und e, auf, so 


ergibt sich 
Br ao, ( ER 4) 
Are a, R 


ao, q M 
A Ta l- R Fr a), 
wo wegen der Kleinheit der Größen «, &, der Nenner (1 — =) 
durch 1 ersetzt worden ist. Nun ist aber Ẹ als homogene quadra- 
tische Funktion der e in der Form darstellbar 


T= (en + Aoje 
Daher wird, wenn man Ẹ in den q allein ausdrückt: 


2 k F aa, [9° 299 qi 
Dee) = T (q0) = = ak = + 2), 


(9a) 


oder 
LE LE N 1 
T, =h EF R? 
wo der Index an Ẹ, bedeuten soll, daß T statt in den Geschwindig- 
keiten e in den Impulsen q geschrieben ist, und die Konstante 


1 Ẹ 2\ 
h= Tm T T & qi) 


einen erheblich größeren Wert hat als (bei endlichen Werten von R) 
das veränderliche Glied in T. 

Man kann nun wieder, wie in Art. 14, die negative kinetische 
Energie T des verborgenen flüssigen Mediums als potentielle Energie 
der sichtbaren Massen, also als Kräftefunktion U deuten: 
ER 


4ro R —h. 


U--%- 
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Wenn man dann noch weiter, einer Andeutung von RIEMANN 
(ges. Werke, hısgeg. v. WEBER, S. 503) folgend, U mit dem Poten- 
tial der Schwerkraft identifiziert, indem man, unter Verwendung 
einer unbestimmten Größe 6, setzt 


m=alc; m=446 


A 1 
400°? 


k 


wo k die Gravitationskonstante ist, so gehen (Art. 14 (Ta)) die 
Gleichungen (8) über in die bekannten Gleichungen für zwei sich 
nach dem Gravitationsgesetz anziehende Massen 


mans Fr re 
naar aut 
usw. USW., 
wo 
mm, k 
U= R —h 


das bekannte Potential der Gravitation ist. Auf diese Weise lassen 
sich die Erscheinungen, die man an zwei sich anziehenden Massen- 
punkten (z. B. einem Doppelstern) beobachtet, durch die Wirkung 
von zwei Senken nachbilden. 

Man könnte an ihrer Stelle auch zwei Quellen verwenden. 
Dann wären gleichzeitig die Vorzeichen von e und e,, von q, 4, und 
g zu ändern, aber die in diesen Größen homogenen quadratischen 
Ausdrücke T, T,, U blieben ebenso wie m, m,, k ungeändert. Würde 
man nun zwei sich überdeckende Flüssigkeitssysteme annehmen, die 
sich unabhängig voneinander bewegen, und für die nur die sicht- 
baren Massen (die Kugeln «, «,) dieselben, und zwar für das eine 
Senken, für das andere Quellen wären, so würde die Wirkung der 
beiden sich nicht aufheben, sondern addieren.!) 


1) Dieses Doppelsystem ist einem Einwand nicht unterworfen, den in 
einem Brief an den Verfasser Herr Euxexsresr gegenüber dem Einzelsystem, 
wie es der Verf. in Math. Ann. Bd 58 angegeben hatte, erhoben hat, daß 
nämlich das System durch Ausströmen an Masse einbüße, In Art. 32 wurde 
dieser Verlust zu 4meę, bzw. 4ze,o in der Sekunde berechnet. In dem 
Doppelsystem erfolgt durch die Massenpunkte m, m, hindurch bloß ein Über- 
trag von Masse, die mit kinetischer Energie geladen ist, aus einem Raum in 
den andern, wobei den Massenpunkten die Rolle von Verzweigungsstellen, 
in denen die zwei Räume in etwa einem 4 dimensionalen Raume zusammen- 
hängen, zufällt. 

Übrigens ist auch im Falle des Einzelsystems der Massen- und Energie- 
verlust im Verhältnis zu dem Vorrat des unendlichen Raumes verschwindend klein. 

Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. 9 


www.rcin.org.pl 


130 II. Flüssige Massen. 


Das zweite Beispiel einer zyklischen Flüssigkeitsbewegung, 
nämlich die in eine Flüssigkeit eingetauchten Ringe (Art. 33), unter- 
scheidet sich von dem eben behandelten dadurch, dab von dem 
zyklischen System der Ausdruck für die kinetische Energie T in 
Funktion nicht der zunächst sich darbietenden Wirbelstärken 2xz, 
2r%,, sondern der aus ihnen abgeleiteten die Querschnitte durch- 
strömenden Flüssigkeitsmengen A, A, zu verwenden ist. 

Wir hatten im Art. 34 für T den Wert erhalten 

T- 40 alRC- 21, B+ MA), 
wo die Größen A als Geschwindigkeiten (zyklische Intensitäten) auf- 
faßbar sind. Man könnte nun wieder das aus den materiellen Ringen 
und dem zyklischen System zusammengesetzte „freie System“ be- 
handeln. Wir wollen uns jedoch auf die dem zyklischen Teilsystem 
allein zugehörigen Gleichungen beschränken: 


(a) 


DET 
Fr 


Dann sind 
a 


Konstanten, deren Werte sich aus den Gleichungen (4) des Art. 34 
wieder rückwärts zu 
= daxo; q = 4nn,o 


bestimmen. Durch die Größen x ausgedrückt, hat die kinetische 
Energie den aus Art. 34 bekannten Wert: 

T(x) = T = irxzgo: B +h, 
wo in dem Falle, daß die Ringe starr sind, eine konstante Größe 
ist. Die Kräftefunktion 

U = — U =-—4rnoxs,: B+h 


RE: Bu ds, is ds,) BR 


ist, wie schon KIRCHHOFF (Journal f. Math., Bd. 71, S. 273) hervor- 
gehoben hat, gleieh dem Potential der Wirkung von zwei elek- 
trischen Strömen von den Intensitäten x, xı, die durch die Ringe 
fließen, aufeinander. 


oder: 
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Elastisch-feste und quasi-elastische Massen. 


36. Elastisch-feste Massen: Die Arbeit der inneren Kräfte. 


In Art. 22 wurde zwischen (elastisch) festen und flüssigen Massen 
in der Weise unterschieden, daß die ersteren, wenn sie in jeder 
Richtung endlich ausgedehnt sind, sich niemals weit von einer ge- 
wissen Gleichgewichtslage entfernen — so daß die auf sehr kleine 
Zustandsänderungen bezüglichen Formeln des Art. 20 auf sie allge- 
mein anwendbar sind — während bei flüssigen Massen diesen Formeln 
nur zeitlich unmittelbar aufeinanderfolgende Zustände genügen. 

Die flüssigen Massen wurden weiter (Art. 23) in solche mit un- 
veränderlicher Dichte (inkompressible) und in elastische (kompressible) 
eingeteilt, je nachdem die Divergenz allenthalben (von Ausnahme- 
stellen abgesehen) gleich Null ist oder von Null verschieden. 

Einen weiteren Einteilungsgrund für raumerfüllende Massen 
liefert nun diejenige Arbeit, die (auch wenn keine eingeprägten Volum- 
krüfte wirken) bei einer Lagen- oder Zustandsänderung eines im 
Inneren der deformierten Masse befindlichen Volumelementes geleistet 
oder verbraucht wird. Man schreibt sie inneren (elastischen) Kräften 
zu, die bei der Deformation auftreten, und spricht deshalb von 
innerer Arbeit. 

Denkt man sich in einem Punkt eines raumerfüllenden Mittels 
eine sehr kleine Scheibe eingesetzt, so ist der auf die Flächeneinheit 
derselben wirkende Druck, der übrigens im allgemeinen schief zur 
Fläche gerichtet, also in eine Normal- und eine Tangentialkompo- 
nente zerlegbar ist, auch wenn etwa das Mittel und mit ihm die 
Scheibe sieh in Bewegung befinden, beiderseits entgegensetzt gleich, 
weil sonst eine Teilung der Masse längs der Scheibe und eine Be- 
schleunigung des einen Teiles gegen den anderen erfolgen würde, 
was wir in Art. 17 a. E. ausgeschlossen haben. 

Man nimmt an, daß im Inueren irgendeines parallelepipedischen 


Raumelementes einer elastischen Masse, welches zugleich mit dieser 
g* 
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durch Oberflächendrucke oder Volumkräfte deformiert wird, elastische 
Kräfte wachgerufen werden, die den Druckkräften auf die Grenz- 
flächen, welche die Nachbarelemente ausüben, das Gleichgewicht 
halten und durch diese gemessen werden. Dabei wird bei elastisch 
festen Körpern weiter vorausgesetzt, daß es einen Zustand der Masse 
gibt, den Gleichgewichtszustand, für welchen an keiner Stelle im 
Inneren elastische Kräfte auftreten, für den also alle inneren Druck- 
kräfte Null sind. Bei elastisch flüssigen Körpern ist der Gleich- 
gewichtszustand ein Grenzzustand, der dann eintritt, wenn die Dichte 
Null ist. 

Anstatt die bei einer Entfernung aus dem Gleichgewichtszustand 
geleistete Arbeit — dw der elastischen Kräfte zu bilden, ermitteln 
wir diejenige dw der angreifenden Oberflächenkräfte, welche die 
Nachbarelemente auf das Elementar-Parallelepiped ausüben, indem 
wir ihm zunächst endliche Abmessungen geben und zur Berechnung 
der Arbeit jener Kräfte die Erfahrung zu Hilfe ziehen. Die Ele- 
mentararbeit ôw, bzw. deren Summe ò W, über die ganze Masse aus- 
gedehnt, ist mit demselben Vorzeichen wie die äußeren Volum- und 
Öberflächenkräfte ðU und ðS in die Formel des W’ALEMBERTschen 
Prinzips einzuführen. 

Nach Art. 20 läßt sich die allgemeinste Lagen- und Gestalts- 
änderung eines Raumelementes aus drei Elementarbewegungen zu- 
sammensetzen, aus 

1. einer Parallelverschiebung, 

2. einer Drehung, 

3. einer Folge von drei Dehnungen (Zusammendrückungen) in 
drei zueinander senkrechten Richtungen, den Hauptdilatationsachsen. 

Im Falle ponderabler Massen, mit denen wir es vorerst allein zu tun 
haben, bewirkt bloß die letztere Veränderung eine Arbeit elastischer 
Kräfte Im Inneren einer bereits deformierten (ruhenden oder be- 
wegten; Masse denken wir uns in Richtung der Hauptdilatations- 
achsen einen Elementarwürfel von der Kantenlänge 1 herausgeschnitten. 
Die Oberflächenkräfte, welche die Verlängerungen in Richtung der 
Kanten bewirken, Pi, P,, Pa, mögen senkrecht zu den Würfelflächen 
wirken. Diese Annahme ist immer dann erfüllt, wenn der elastische 
Körper „isotrop“ ist (s. Art. 39). Ihr entsprechend werden wir die 
Hauptdilatationsachsen, also die Richtung jener Würfelkanten, auch 
Hauptdruckachsen nennen. 

Bei einer auf die erwähnte Deformation folgenden weiteren vir- 
tuellen Deformation der Masse mögen sich die Kantenlängen bzw. 
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um rs Fk do, ee. Dash ist die alle Gesamtarbeit 
jener Kräfte am Würfel 


ðw = P,öo, + P,öe, + Pao. (1) 


4 


Die unendlich kleinen Richtungsänderungen, die hierbei die Haupt- 
druckachsen erfahren können, vernachlässigen wir, und nehmen den 
Kosinus der kleinen Winkel, die sie messen, gleich 1 an. 

Bei elastisch festen Körpern sind die Druckkräfte P, wie wir 
später (Art. 39) der Erfahrung entnehmen werden, als lineare Funk- 
tionen der Dilatationen o,, 0,, o, darstellbar. 

Bei elastisch flüssigen dagegen bewirkt erfahrungsgemäß die 
Beweglichkeit der Teilchen, daß für jeden Ort die drei Hauptdrucke 
untereinander gleich sind. Setzen wir also P, = P, = P} = P, so 
lehrt weiter die Erfahrung, daß die Druckkraft P im Inneren eines 
elastisch flüssigen Mittels eine von der Natur desselben abhängige 
(also als bekannt anzusehende) Funktion der Dichte ọ, P = f(ọ) ist, 
die mit ọ verschwindet. Im Falle des elastisch flüssigen Mittels ist 
also die Arbeit bei einer virtuellen Deformation 


dw = P(do, +60, + ôo) = PB, (2) 


wo 6® die virtuelle Zunahme der räumlichen Dilatation (Art. 21) 
ist, oder mittels der Beziehung (17) des Art. 23 a. E. 


08 ò ; 8 
w= P2 4 Sets 222) = Pdivdg-— P Sy (2a) 


Bezeichnet man mit ö W den Gesamtbetrag der von den angreifenden 
Kräften geleisteten Arbeit, so ist demnach für elastisch feste Körper 
zu setzen: 


ÒW = [öwdr= [(P,ög, + Paga + Pög,)dr; (3) 
für elastisch flüssige Körper: 


CLE; + 002\ j 
òW=fowar=fP( e + 2) ar. (4) 


Mit diesen Werten von óð W hat man, je nach der Natur des elasti- 
sehen Mittels, in die Gleichung des D'ALEMBERTschen Prinzips 
(Art. 19 (2) 


Sie - Hör + Y)ðy + (#— Ddaledr —0W- 88-0 (5) 


einzugehen, wo wieder die x, y, 2 als Funktionen von a, b, c und t 
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gedacht sind. Angenommen ist auch hier, wie in Art. 19, daß die 
Bewegung im allgemeinen ohne Wärmeentwicklung erfolgt. Wenn 
durch Reibung — entweder innere Reibung, wie bei zähen Flüssig- 
keiten, oder solche gegen die Umgebung — ein Energieverlust er- 
folgt, so wollen wir diesen als Arbeit der Reibungskraft besonders 
in Rechnung bringen (Art. 16 a. E.). 

Zu der Größe ð W in (5) existiert, wie wir sehen werden, 
im Falle des elastisch festen Körpers eine Funktion W, das Poten- 
tial der elastischen Kräfte, deren Variation sie ist. Im Falle des 
elastisch flüssigen ergibt eine solche sich ohne weiteres aus Formel (2a) 
mit Rücksicht darauf, daß P eine Funktion von o ist. In diesem 
Fall bat ersichtlich dw genau dieselbe Gestalt wie in Text und Fuß- 
note des Art. 25 für inkompressible Flüssigkeiten Adp, wo dp =0 
aus der Bedingung divy =O für die Inkompressibilität abgeleitet 
worden war (Art. 23), Wenn man P = å setzt, so sind die Formu- 
lierungen, die das DALEMBERTsche Prinzip liefert, für beide Fälle 
identisch. Daher führt die weitere Behandlung der Gleichung (5) 
für den Fall elastischer Flüssigkeiten auf dieselben Differential- 
gleichungen der Bewegung, wie sie in Art. 25 unter (4), (5) aufge- 
stellt worden sind. Nur tritt als weitere Bedingungsgleichung (an 
Stelle von div v = 0) die Kontinuitätsgleichung 


t UET 9 
div Y + £ C 
bzw. eine zwischen Druck und Dichte bestehende Beziehung 


P = f(ọ) 


hinzu. 


37. Das quasi-elastische Mittel: Arbeit der inneren Kräfte. 


Mit den im vorigen Artikel gemachten Annahmen läßt sich die 
Bewegung oder das Gleichgewicht im Inneren ponderabler, elastisch 
fester und flüssiger Massen erfahrungsgemäß beschreiben. Die hier- 
mit begründete und im folgenden noch weiter auszuführende Theorie 
umfaßt ebenso die Lehre von der Festigkeit technischer Konstruk- 
tionen, wie die von der Fortpflanzung des Schalles in Luft und 
Wasser oder von den Schwingungen tönender Saiten und Mem- 
brane. 

Man hat versucht, auch die Fortpflanzung des Lichtes (und 
neuerdings die mit der Lichtbewegung verwandten elektromagnetischen 
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Erregungszustände) auf dieselbe Grundlage zu stellen, indem man als 
Träger der Öszillationen, die von einem leuchtenden oder elektrisch 
erregten Körper ausgehen, ein elastisches Mittel annahm. Aber schon 
Mac CULLAGH hat in einer gegen CAUCHY gerichteten Abhandlung!) 
auf gewisse Widersprüche hingewiesen, die sich z. B. der Erklärung 
der elliptischen Polarisation in den Weg stellen, wenn man den 
Äther als elastisch festen Körper ansieht. Dagegen gelang es ihm, 
diese Schwierigkeit und andere, die das Verhalten des Lichtes an 
der Grenzfläche zweier Medien bereitet, durch die Annahme zu be- 
seitigen, daß der Träger der Lichtbewegung ein Mittel sei, das eine 
eigentümliche, mit der besprochenen nicht vergleichbare Art von 
Elastizität besitze, dieselbe nämlich, wie sie auch die elektromagne- 
tische Lichttheorie für den Vermittler ihrer Wellen in Anspruch 
nimmt.’) Der Äther, so wollen wir diesen Vermittler nennen, hat 
hiernach kurz gesagt die elastische Eigenschaft, daß bereits eine 
bloße Drehung des Volumelementes — ohne daß es die Form ändert 
oder sich verschiebt -— Aufwand an Arbeit erfordert. 


Lord KELVIN macht ein solches Mittel auch der Vorstellung zu- 
gänglich, indem er) ein Gerüste konstruiert, in das, in besonderer 
Weise verteilt, eine Anzahl Kreisel eingesetzt sind, die paarweise 
entgegengesetzt jeder um seine Achse rotieren. Vermöge ihres Be- 
strebens, die Drehachse zu erhalten, setzen diese Kreisel, wenn ihre 
Achsen in verschiedenen Richtungen orientiert sind, jedem Versuch 
einer Drehung einen Widerstand entgegen, dessen Überwindung 
Arbeitsaufwand erfordert: ein fein ausgedachtes Modell eben des 
elastischen Mediums, das Mac CuULLAGH eingeführt hat. 


Kevin nennt ein solches Mittel uneigentlich fest (quasi rigid) 
oder schlechthin „Ather“. Wir wollen ihm darin folgen und nur 
das Wort quasi-rigid durch quasi-elastisch übersetzen. 


1; Notes on some Points in the Theory of Light, Proc. Irish Ac. II, 1841, 
Coll. Works of Mac Curtacn, p. 194 Die mechanische Erklärung wird gegeben 
in der Abhdlg.: An Essay towards a Dynamical Theory of Crystalline Reflexion 
and Refraction, Trans. Irish. Ac. 21, 1839, Coll. W. p. 145. 

2) Zuerst wohl tat dies Lord Ksrvın (Wıruıam Tuomsox) in Math. and 
Phys. Papers, III, p. 436 (1890), Art. 99: „Viscous Liquid, Elastic Solid, Ether"; 
dann fast gleichzeitig A. SowwsrreLn: „Mechanische Darstellung“ usw., Ann. 
Chem. Phys., N. Folge, 46 (1892); R. Reırr: „Elastizität und Elektrizität, Frei- 
burg 1893; und J. Larsor: „a Dynam. Theory of the Electric and Luminiferous 
Medium, Proc. Lond. math. Soc., 54 (1893). 

3) 1. e. Art. 100: On a Gyrostatie Adynamic Constitution for „Ether“. 
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Wir nehmen also an, daß der Arbeitszuwachs dw der an einem 
Elementarparallelepiped angreifenden Kraft, welcher bei einem kleinen 
Drehungszuwachs geleistet wird, proportional ist: 

1. diesem Drehungszuwachs ôw = (08,0n,6£), seinem absoluten 
Betrage nach genommen, wenn wie früher 


tee) O 


(wo u, v, w kleine Verschiebungsgrößen sind) die Komponenten der 
Drehung w aus der Gleichgewichtslage bedeuten: 


2. eben dieser Drehung w aus der Gleichgewichtslage, ihrem 
absoluten Betrage nach genommen; 


3. dem Kosinus des Winkels der Achsen von w und ôw. 


Wir setzen also in der Vektorbezeichnung des Art. 23, wenn B 
eine positive Konstante ist, 


—öw = 4B w, dw) —4B |w] |öw]| cos (m, dw) =4B (EE +n6n +586) 
=2Bö (E? + y? + 89) = 2Bô |w}?. (2) 


Damit wird die Variation der Gesamtarbeit W der inneren Kräfte 
des quasi-elastischen Mittels: 


ô W = j òwdr = — [ABiESE + nôn + got) dr 


> 3 
= — | 2B (£? + n? + £P) dr. G; 


Diese Annahme ist derjenigen nachgebildet, die für die Arbeit an 
einem elastisch festen Körper (Art. 36) die Natur an die Hand gibt. 
Alle diese Annahmen beziehen sich jedoch wieder auf ideale Fülle, 
denen sich die in der Natur vorkommenden in ihren Eigenschaften 
nur mehr oder weniger annähern. 

Wir haben im vorstehenden — indem wir von innerer Reibung 
absahen — vier verschiedene Mittel definiert: 1. die inkompressible 
Flüssigkeit, 2. die elastische Flüssigkeit, 8. die elastisch feste Masse, 
4. das quasi-elastische Mittel. Wir stellen für sie noch einmal 
tabellarisch diejenigen Eigenschaften und Beziehungen zusammen, 
die sich als notwendig und hinreichend erwiesen haben bzw. er- 
weisen werden, um die Bewegung oder den Gleichgewichtszustand 
eines Massenteilchens im Inneren jedes derselben vollständig zu de- 
finieren. 
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Definierende Eigenschaften und 


|| 0 Dichte; v= = (u, v, w)= = = Geschwindigkeit 


Elastisch- feste Massen (in weiterem Sinn) 


Flüssige Massen (ohne Reibung) 
ọ = Dichte; u = (u, v, w)= Verschiebung aus der Gleichgewichtslage 


y = ] 
Beziehungen ne nn rn A ponderable isotrope elastisch -feste | quasi-elastisches Mittel (Äther) 
1. Eine Gleichgewichtslage, fürwelcheder | 
Arbeitsvorrat der inneren Kräfte in gibt es nicht | gibt es 
allen Volumelementen verschwindet | 
k rt zur L e S | 
2. Ausdruck für die kinetische Energie TE + p ik is = 5 |o]? > (a? + 6° a) =Å jita 3 |v A 


dehnung (Dilatation) © = divu und 
den linearen Dilatationen; bzw. der 
Anderung 


von © und der Dichte-Änderung ò 


3. Beziehung zwischen: räumlicher Aus- | 


azira tafo, 


(Deformationen), 


4. Änderungen 
Arbeit 


welchen elastische (innere) 
geleistet wird 


bei 


5. Die bei den Deformationen 4. ge- 
leistete elastische Arbeit ðw am Vo- 
lumelement 


inneren 


zwischen den 


6. Beziehung. 


Druckkräften und den durch sie be- || 


wirkten Deformationen 


| WO @i, @2, 0, die Deh- 
| | nungen in Richtung der di 
T >33 Hauptdruckachsen sind, | a) 
|von der Gleichgewichts- 
e È | lage aus gerechnet a EN 2ER a: 
divv=0% : 6 | 
e = konst. | divo + a | ra EP 
| a y des | Lineare Dehnung oder 
keine Volumelementes mit | Pressung in irgendeiner Drehung 
(8. 3.) | H 
k | wo Ta Roi P, die Dedake | 
keine wo P der Druck ist. in Richtung “der Haupt- | WO & N, o = = S = ġ rotu 
Wegen ö8 s. d. Fußnote | druckachsen sind die Drehung aus der Gleich- 
re) NER i TAS ALVIN = | gewichtslage bedeutet 
Zwischen Druck und | Zwischen den Dehnungen Man kann den Vektor 
Dichte besteht eine g,,0,, @, und den Drucken | (—- 4B, —4 Bn, — 4 Bé) 
durch die Natur des- in Richtung der Haupt- ; BEEE IS A 
flüssigen Mittels be- druckachsen bestehen (s.|als das Drehmoment an- 
dingte Beziehung | Art. en die Beziehungen: | gehen, welches vorhanden 
3 f(P, 0) = 0 re ‚, ist, wenn das Volumele- 
Be az PteRteP)| ment ans der Gleichge- 
| 1 wichtslage um die Größe w 
| e= gP tHu P, tH uP,) | herausgedreht ist 
| ii 
|e =p Ps tu P, +u P) 
d. Elastizitätsmod. ist 


1) Durch Differentiation dieser Gleichungen nach der at- Keane) NP der Beschleunigungen ù, ò, Ùw, ọ erhält man die 


Beziehungen zwischen den Variationen: div ĝ5 — 


0 bzw. div 8- dö ee nen N ee 
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38. Der elastische Faden. 


Wie bei flüssigen Massen der Zuwachs dw der inneren Arbeit 
infolge einer virtuellen Deformation sich in Funktion allein der 
Dichte und damit der durch die Deformation bewirkten räumlichen 
Dilatation darstellen läßt, so handelt es sich im Falle des elastisch- 
festen Körpers um einen Zusammenhang zwischen den linearen 
Dilatationen o,, @,, 0, und den Kräften, welche diese hervorrufen. 

Diese Beziehung liefert das HookEsche Gesetz in Verbindung 
mit einer Annahme über die Querkontraktion. Bevor wir jedoch in 
die allgemeine Erörterung eintreten, wollen wir einen besonderen 
Fall betrachten, den des elastischen Fadens, dessen Behandlung sich 
auf die des unelastischen (der Kette) zurückführen läßt, ähnlich wie 
in Art. 36 die Bewegungsgleichungen für die elastische Flüssigkeit 
auf die für die unelastische zurückgeführt werden konnten. 

Wie in Art. 19 beziehen wir die Bewegung eines homogenen 
Fadens auf seinen Anfangszustand: den (Gleichgewichts-)Zustand des 
nicht ausgedehnten Fadens, für den ein Punkt, der zur Zeit ? sich 
in x, y, # befindet, die Entfernung a vom Anfangspunkt besitzen 
möge. Ist der Querschnitt durchweg gleich 1, so ist das Volum- 
element dt = 1 - da. Die Variation ðw der inneren Arbeit, vermöge 
deren da in ds übergegangen ist, ergibt sich, wenn P, der Zug in 
Richtung des Fadenelementes (eine der Hauptdruckachsen) ist, ọ, die 
Verlängerung der Einheit, nach der Formel (1) des Art. 36, 


ds P, ò(ds?) 
u 2 r Es MACHEN ee 

òw = Pd = Po (E-l) = gar n 

ds,.de dy đy dz2,.dz } 

T PET + ds fa i AEAN 
oder, wenn man 

da P 

E (2) 


setzt, 
„n —_ æd dy.dy | dz odg 
alt ae aa T datde) 


Hiermit wird die Variation der Gesamtarbeit der inneren Kräfte 
p: Salt d: 
ô w-=f ôw- da = [asd2odzua, (3) 


wo wieder $ eine Summe von 3 äbnlich gebildeten Gliedern bedeutet. 
Dieser Ausdruck für ð WW ist in der Gleichung (2) des Art. 19 
für das D’ALEMBERTsche Prinzip einzuführen und tritt, wenn man 
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statt des dort behandelten unelastischen Fadens nun den elastischen 
setzt, an die Stelle des (Formel (5), 1l. c.) aus der Bedingung für die 
Unausdehnsamkeit abgeleiteten Gliedes 


1 _ gł da 
240p = 193730741 (4) 


Die weitere rechnerische Ausführung liefert daher beidemal genau 
dieselbe Form. Zugleich hat A in beiden Fällen die Bedeutung 
eines Druckes. Nur ist die Inkompressibilitätsbedingung zu ersetzen 
durch die Kontinuitätsgleichung 

ds 

Fri (5) 
die aussagt, daß sich die Masse ọọda auf die Länge ds verteilt. 
Zur Bestimmung der fünf Größen x, y, Z, ọ, A reichen aber die drei 
Differentialgleiehungen (T) des Art. 19 zusammen mit (5) nicht aus; 
man muß noch den Zusammenhang zwischen der Verlängerung der 
Längeneinheit und dem Zug P kennen, der dieselbe veranlaßt. Diesen 
liefert das erwähnte Hookesche Gesetz, ein Naturgesetz, das, ob es 
gleich für viele Materialien nur in sehr engem Umfange gilt, doch 
die Grundlage der ganzen mathematischen Theorie der Elastizität 
bildet. 

Im vorliegenden Falle sagt es aus, daß, solange ds/da sich nur 
um eine sehr kleine Größe von 1 unterscheidet, Zug und Verlän- 
gerung (Druck und Verkürzung) proportionale Größen sind („ut vis 
sic tensio“), daß also 


P=-Ell-5) - (6) 


ist, wo E, der „Elastizitätsmodul“, eine sehr große positive Zahl 
ist, die, ebenso wie die Grenzen, innerhalb deren diese Formel an- 
wendbar ist, je nach dem Material verschieden ist.!) 

Wir verfolgen das von Art. 19 (7) zu übernehmende System 
von Differentialgleichungen nicht weiter, sondern verweisen wegen 
Anwendungen beispielsweise auf die Theorie der schwingenden Saiten 
in Routus Dynamik, deutsch von ScHErp, Leipzig 1898, II. Bd. 
S. 465. 


1) Die rechte Seite der Gleichung (6) wird negativ, wenn das Faden- 
element sich verlängert. Demnach bedeutet (— P) einen Zug, in Überein- 
stimmung mit der Bezeichnungsweise des vorigen und des folgenden Artikels. 
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39. Deformation und innere Kräfte beim isotropen elastisch-festen 
Körper. 

Wir machen für das Folgende die vereinfachende Annahme, daß 
die elastisch-festen Medien, die uns beschäftigen, im natürlichen 
(Gleichgewichts-)Zustand 1. homogen seien, d. h. gleiche Widerstands- 
fähigkeit an allen Stellen gegen eine irgendwie gerichtete Zug- oder 
Druckkraft aufweisen, und daß sie außerdem 2. isotrop seien, d.h. 
daß sie in jeder Richtung das gleiche Verhalten zeigen. Für gewisse 
technisch wichtige Materialien, wie Draht oder Holz, die in der Richtung 
der Faser eine andere Beschaffenheit zeigen als senkrecht dazu, sind 
daher die folgenden Untersuchungen nur mit Vorsicht verwendbar. 

An einer Stelle im Inneren einer isotropen elastisch-festen 
Masse mögen, nachdem eine Deformation eingetreten ist, die Ver- 
längerungen der Länge 1 in Richtung der Hauptdruckachsen bzw. 
01, 09, 0; (gegen 1 sehr kleine Größen) betragen. Die Verlängerungen, 
die die Kanten eines in diesen Richtungen geschnittenen Würfels K 
erfahren, schreiben wir Zugkräften zu, die in Richtung jener Achsen, 
also senkrecht zu den Grenzflächen des Würfels, von den Nachbar- 
elementen auf die letzteren ausgeübt werden. Die Dehnungen o,, 
@, 0, hängen von diesen Zugkräften, die wir (als negative Druck- 
kräfte) mit — P,, — Pa, — P, bezeichnen wollen, ab. Das Gesetz 
der Abhängigkeit entnimmt man der Erfahrung, indem man das 
Verhalten eines Würfels von endlichen Dimensionen zugrunde legt, 
degsen gegenüberliegende Seitenflächen von Zug- (oder Druck-) 
Kräften gleichmäßig in Anspruch genommen werden. Dabei ergibt 
sich folgendes: 

1. Für den Zusammenhang zwischen Zugkraft (Druckkraft) und 
Ausdehnung (Verkürzung, beide zusammengefaßt unter „Deformation“, 
englisch „strain“) das schon erwähnte Hookesche Gesetz, das die Pro- 
portionalität!) zwischen beiden aussagt. Genauer: Ein Parallelepiped 
von der Länge ? und dem Querschnitt q, auf dessen zwei gegenüber- 
stehende Basisflächen je eine Zugkraft — Q (negative Druckkraft) 
wirkt, erfahre dadurch die Verlängerung (negative Verkürzung) A. 
Dann gilt, wenn die Zugkraft eine gewisse, vom Material abhängige 
Grenze?) nicht überschreitet, die Beziehung 


1) Die Grenze, bis zu der die Proportionalität noch besteht, ist z. B. für 
Schmiedeeisen 16 kg pro qmm. 

2) Das negative Vorzeichen rührt davon her, daß (Art. 36) die hier ein- 
geführten angreifenden Druckkräfte zu den inneren elastischen entgegengesetzt 
gerichtet sind. 
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QI 
F T: (1) 
wo der Proportionalitätsfaktor E, der „Elastizitätsmodul“, eine vom 
Material abhängige Konstante!) ist. Diese Beziehung bleibt bestehen, 
wenn sich der Zug in Druck und damit die Verlängerung in eine 
Verkürzung verwandelt. 

2. Der Zug (— Q) in Richtung einer Kante bewirkt eine Zu- 
sammenziehung des Parallelepipeds in den zur Zugrichtung senk- 
rechten Richtungen, eine „Querkontraktion“ (bei Druck eine „Quer- 
dilatation“), die einen Bruchteil u der Verlängerung A beträgt, wo 
u wieder eine von dem Material abhängige Größe (meist u = +) ist. 
Die Kante eines Würfels von der Seite 1 verkürzt sich hiernach bei 
einem Zuge — P(= — Q/g), den wir also nunmehr wie überhaupt 
in der Folge als eine Flächenkraft, auf die Querschnittseinheit bezogen, 
auffassen, in der Querrichtung um 


ir 


RB 

ul=— um: 

3. Die in allen Fällen sehr kleinen Verlängerungen (Verkür- 

zungen), welche durch drei in Richtung der Kanten (und je den 

dazu senkrechten Richtungen) simultan wirkende Zug- und Druck- 

kräfte hervorgerufen werden, setzen sich wie Vektoren zusammen 
(Prinzip der Übereinanderlagerung kleiner Wirkungen). 

Wir heben endlich noch hervor, daß die auf das Innere eines 
Elementarwürfels etwa wirkenden Volumkräfte — ebenso wie die 
Differenz der auf je gegenüberliegende Flächen wirkenden Oberflächen- 
kräfte — von einer um 1 niedrigeren Größenordnung sind, wie die 
Flächenkräfte selbst. 

An der Hand dieser Festsetzungen ergeben sich sogleich die 
Verlängerungen @,, @,, Q3, welche die Kanten eines in Richtung 
der Hauptdruckachsen (Art. 36) orientierten Elementarwürfels K von 
der Kantenlänge 1 unter dem Einfluß der in eben diesen Richtungen 
wirkenden Flächenkräfte P,, P,, P, erfahren, und daraus umgekehrt 
die letzteren, wenn die ersteren gegeben sind. 

Die Verlängerung der Kantenlänge 1 in Richtung der Kraft 
— P, beträgt, wenn man berücksichtigt, daß die Kräfte -—P,, — P, 
zugleich Querkontraktionen veranlassen, insgesamt: 


P ıP. P; 
a r i E + +42 - 


1) Der Elastizitätsmodul Æ beträgt z. B. für Stahl 21000 kg pro qmm. 
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Man erhält so 


1 

o= z P+ uP, + uP) 
1 = 

Q = zwP — P,+uP;,) (2) 
1 

0s = pu Pi + uP,— P). 


Um diese Gleichungen nach den P aufzulösen, hat man sie bzw. 
mit (1 — u), u,u zu multiplizieren und zu addieren. Es ergibt sich 


1 a ; ' ; x 
‘gl Pi — u) + 2P,u’] = o (1 — 2u) + ulo, + o+ os), 


oder, wenn man die räumliche Dilatation (Art. 21) 


O = p1 + 3 + Os (8) 
einführt, die erste der folgenden Gleichungen: 
E 
er „(+ I9) 
E u n 
- B=- (at ar) (4) 


Hiernach ist die Arbeit, die bei einer virtuellen Änderung do, , ô 02, de, 
der Kantenlängen des bereits deformierten Würfels geleistet wird, 
darstellbar durch: 


ðw = P, do, + Pedo + Pados 
ar S (o? +0? +0?) u 50”) 
T TET, 01 792 TOs ph en 1 ; 


Dieser Ausdruck ändert sich nicht, wenn man die Verlünge- 
rungen ọ in Verkürzungen (— o) verwandelt. Jede Entfernung 
aus der Gleichgewichtslage ist also mit einer Aufspeicherung von 
Arbeit verbunden, wenn 1 — 2u positiv ist, was sich dann wieder 
für sich aus der Forderung ergibt, daß die Gleichgewichtslage 
stabil sei. — In den Art. 20, 21 haben die ọ dieselbe Bedeutung 
wie hier. Wir wollen nun, wie dort, neben den Hauptdruckachsen 
ein (im allgemeinen gegen diese geneigtes) festes räumliches Koordi- 
natensystem einführen, in bezug auf welches der Punkt z, y, 2 
die Verschiebungen u, v, w erfährt. Dann messen die Ausdrücke 
£= 6u/6x, 2,=6w/iy + 6v/oz usw. (Art. 21) die Veränderungen 
der Kanten und Winkel eines in Richtung dieser festen Achsen aus- 
geschnittenen Elementarwürfels X. © sei wieder die räumliche Dila- 


(5) 
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tation. Nun lassen sich die beiden in dw auftretenden symmetri- 
schen Funktionen der ọ durch diese Größen wie folgt ausdrücken 
(a. a. O., F. (201, (211): 


oi t os + os 3 — 2Sy,2, + Of, (6) 
Q, T a + 9s = O [= Sr, (6a) 


wo, wie früher, $ die Summe aus drei dem angeschriebenen analog 
gebildeten Gliedern bezeichnet. 
Hiermit erhält ðw die Form 


ðw = — 4} 48 0? — 4 Böl} +y +2 — 4y,2,— 42,2, — 42,4,), (T) 


wo 
E 


7A am B- 7:75 (Ta) 


ist. Der Elementarwürfel X, nach den Achsen des festen Koordi- 
natensystems orientiert, wird nun durch die Deformation nicht nur 
hinsichtlich seiner Kantenlängen, sondern im allgemeinen auch hin- 
sichtlich seiner Kantenwinkel geändert. Die auf die Deformation 
der Volumeneinheit verwandte Arbeit und deren Zuwachs dw kann 
man ersichtlich, statt einer Wirkung der Kräfte an Würfeln wie K, 
auch einer Wirkung von Kräften zuschreiben, die an den Ober- 
flächen von Würfeln wie A angreifen. Aber während auf den 
Seitenflächen von K die Kräfte P senkrecht stehen, sind die am 
Würfel K angreifenden Kräfte gegen diese im allgemeinen geneigt. 

Man findet diese Flächenkräfte einfach durch Bereehnung der 
Koeffizienten des nach den Größen 6x,,... dYy,,... geordneten Aus- 
druckes dw (T). Denn diese Größen können als Kantenelemente bzw. 
Winkelelemente gedeutet werden, längs deren die an den Seiten- 
flächen von K angreifenden Normalkräfte bzw. Tangentialkräftepaare 
Arbeit verrichten. Nun ist 


ðw = — S| 19 — 2 Biy, + 2,)]öx, —S By,öy,, 


wie man leicht durch Ausführung der Variationen in (7) bestätigt, 
also von der Form: 


ôw = S X, ôr, + SY, ôy. (8) 


Hieraus ergibt sich für den Druck X,, welcher die Verlängerung òx, 
der zur Achse X parallelen Kante 1 des Würfels X bewirkt 


Á : Ju 
X,=— A0 + 2B(y,+ 2) = — O(A — 2B) — 2B ®* 


--( +2 +8) (A 2 B) 2p?" 


ex?’ 


(9) 
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und ee 


Y,=- @(4-2B)—2B a 
5 (9) 
ar ei SD BET. 
Z, O(A — 2 B) — 2B Be 
Ebenso sind die Kräftepaare, welche die Veränderung der Kanten- 
winkel hervorrufen, darstellbar durch 


2,= X,= — Bz, = — B(2* + 2%) (10) 


KL a Blitz) 


Man hat sich also vorzustellen, daß auf jede der 6 Grenztlächen, 
die paarweise durch den angehängten Index z, y, z bezeichnet sind, drei 
Druckkomponenten in Richtung der drei 
Koordinatenachsen wirken —- auf die zur 
» X-Achse senkrechten Flächen z.B. X, 
Y, Ze —, die für gegenüberliegende 
gleichgroß und entgegengesetzt gerichtet 
sind. Die auf den Flächen senkrechten 
Komponenten, wie X,, sind Zug- oder 
Druckkräfte im eigentlichen Sinne. Die 


-Zz 5 . P 
-Z anderen, wie Y,,Z,,... setzen sich mit 


Pas den je an den gegenüberstehenden Flächen 
angreifenden — Y, 


„Zu; ‚ zu Kräftepaaren zusammen, von denen je 
zwei in entgegengesetztem Sinne drehend wirken (wie beistehende Figur 
andeutet), und die so eine Veränderung der Kantenwinkel hervor- 
rufen. Man nennt Kräfte wie Y,, Z,, deren Richtung in die Flächen 
selbst fällt, an denen sie angreifen, Schubkräfte oder Scherkräfte 
(Tangentialkräfte). 

Die Variation der Gesamtarbeit ò W der inneren Kräfte wird 
durch das Integral dargestellt 


9W -/[öwdr -/S[X,d2,+ Y,öy,]dt 


fs[3.32+ 28 + lan 


wo X,,... Y... die oben (9), (10) angegebenen Ausdrücke sind. 
Wir machen von dieser Formel bei der nun folgenden Herleitung 
der Differentialgleichungen der Bewegung eines elastisch-festen 
Körpers Gebrauch. 


(11) 
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40. Die Differentialgleichungen der h y für elastisch- feste 
Körper. 

Der im vorigen Artikel a. E. aufgestellte Wert von öW ist in 
die Gleichung (5) des Art. 36 einzusetzen, die das D'’ALEMBERTsche 
Prinzip für raumerfüllende Massen geliefert hat. Nur sind zuvor 
die dort als veränderlich angenommenen Koordinaten x, y,2 durch 
die Verschiebungen u,v, w zu ersetzen, weil im vorigeu Artikel die 
Koordinaten x, y, z die Lage des Massenelementes im natürlichen 
(nieht deformierten) Zustand bestimmen, also weder Funktionen der 
Zeit sind noch variiert werden können. Wir denken uns also in 
der Formel (5) des Art. 36 überall 

an Stelle von a,b,c... £, Y, Z 

e Ze E02 1208 
gesetzt, wobei wir uns die Verschiebungen u,v,w als Funktionen 
von &,%,2, t vorstellen. Die Ableitungen von x(a,b,c,t) nach der 
Zeit haben wir früher wie totale behandelt. Da jedoch nun daneben 
die von u, v, w nach x, y, 2 auftreten, empfiehlt es sich, die Differen- 
tialquotienten nach t als partielle zu bezeichnen. Wir ersetzen dem- 
en = = durch pn = ù usw. 
und wollen, wie früher die totalen, so in der Folge die partiellen 
Ableitungen nach der Zeit durch übergesetzte Punkte bezeichnen. 

Man erhält so mittels des D'ALEMBERTscehen Prinzips 


Joë — X)ðu + (#— Y)ðv + (ü — Z)ðw]dr — ô W—òô'S=0, (1) 


wo nun 


aw- fs[ pE ARA LICH a "> )]a: (2) 


e 0x 


/ ist. Um aus (1) die Differentialgleichungen der Bewegung herzu- 

| stellen, hat man zunächst ôW durch partielle Integration in eine 
lineare Funktion von du, dv, Ôw zu verwandeln. Die bewegten 

| Massen mögen einen Raum T ausfüllen, der endlich oder auch un- 
endlich sein kann. Nach dem öfter verwendeten Verfahren (s. z. B. 
Art. 24) transformiert man ‚das über den Raum T ausgedehnte Inte- 
gral (wir beschränken uns auf das erste Glied) wie folgt: 


aa) an dr = f Savas fx, ?* au 


-f fayasız,ou fee zdu, 


Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. 10 
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wo das in der eckigen Klammer stehende Glied für diejenigen 
Stellen der den Raum T begrenzenden Oberfläche X zu nehmen ist, 
die von dem über dydz stehenden Parallelepiped ausgeschnitten 
werden. Ist do ein solches Flächenelement, n die nach innen ge- 
richtete Normale, ist also 


dydz = — d6 cos(n, x), 


so läßt sich das erste Integral rechts in ein über £ zu erstreckendes 
Integral verwandeln 


| [ayaztx.ou) = — fao X, cos(n, xjðu, 


Ss@)a: = S cos(n, z)ðu — dr? = ðu 
wird. Man findet in ähnlicher Weise 


frah (2! 


womit 


do Y (cos (n, dw + cos (n, z)Öv) 


E Kawy t dr). 


Insgesamt erhält man daher für die Arbeit der inneren Kräfte, nach 
erfolgter Umordnung der Glieder rechts, 


R E DU eu r s[0Ww ov 
òw = fòwdr = fs( (2.00% + (6 +3 .))ar 
= poi cos (n, 2) + X, cosin, y) + X, cos (n, 2))öude (3) 


aa ar E er „)o udt, 


wo S das oft gebrauchte Summenzeichen ist. 


Dieser Ausdruck ist in die Gleichung (1) des D'ALEMBERT schen 
Prinzips (1) einzusetzen. Das auf die Oberflächenkraft bezügliche 
Integral ö°S kann man durch die Komponenten X, Y, Z derselben 
darstellen 


5 S-[(Xöu + Yöv + Zöw)de, (4) 
womit (1) die Gestalt erhält 
SEGA BI: T: CEG 
0-[sp@- +2 +57 + 5 |öuar 
+ fS (X,cos (n, £) + X,cos (n, y) + X,cos (n, 2) — X) ôu do. 


(5) 
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Setzt man die Koeffizienten der Variationen ĝu, ... im Raum- 
und Oberflächenintegral einzeln gleich Null, so ergeben sich die Dife- 
rentialgleichungen: 

a) für das Innere 


oY oY e} 
Zu BETT DE 6 
ov=oY Ja Jy zz (6) 
AIR Oe PA 20 NE A. 
CNT ex ĉy 02’ 


b) für die Grenzfläche 
X = X,cos (n, x) + X,cos (n, y) + X,cos (n, 2) 
Y=Y,cos(n, x) + Y,cos (n, y) + Y,cos (n, 2) (T) 
Z = Z,eos (n, £) + Z,eos (n, y) + Z,eos (n, 2). 


Die letzteren sagen aus, daß ein Tetraeder, von dem drei Flächen 
den Koordinatenebenen parallel laufen und eine der Grenzfläche des 
Körpers angehört (4 BO, s. d. Figur) sich 
unter dem Einfluß der auf es wirkenden 
Druckkräfte im Gleichgewicht befindet. — 
Auch hier spielen die Volumkräfte (X, Y, Z) 
gegenüber den Flächenkräften keine Rolle, 
weil sie, berechnet für ein unendlich klei- 
nes Tetraeder, von einer um 1 kleineren 
Dimension sind. 

Die Gleichung der lebendigen Kraft Fig. 28. 
ergibt sich aus (1), wenn man (Art. 15 a. E.) die Variationen durch 
die wirklich eintretenden Verschiebungen ersetzt. Man erhält so, 
wenn man den Zuwachs an kinetischer Energie mit 


dT =4 fo (W +i? + W) dr 
und den der Arbeit der Volumkräfte mit 


d'U = | (Xdx + Ydy + Zdz)dr 
bezeichnet): 


AT-— dU-dW—-dS=0. 


1) Der obere Strich an d in d’ U und d'S deutet wie früher an, daß diese 
Ausdrücke nicht notwendig vollständige Differentiale sind. 
10* 
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Setzt man in den Gleichungen (6) die aus Art. 39 (9), (10) zu ent- 
nehmenden Werte für die Druck- und Schubkräfte X, ... Y, 
ein, nämlich j 
%,——2B,, - (A—2B)® 
dw > 
Z,=—2B7; —(A-2B)9 


Y s 
% ou ow ` 
X Bi ty) (8a) 
RG A A E 
ar Betz) 
wo 
ou ov ow 
ANE 


die räumliche Dilatation ist, und die Konstanten A, B mit dem 
Elastizitätsmodul Æ und dem Querkontraktionskoeffizienten u durch 
die Gleichungen zusammenhängen 

LE A ORE ee N ET 
1+»’ Ar A+W(— 2y)’ 


so erhält man, wenn wieder der Differentialparameter 


2B= (8b) 


0° PY 6° 
AOT 3y? Taz 
verwendet wird, die folgenden Differentialgleichungen der Bewegung 
für elastisch feste Körper 
gü= BAu+(A— BG +0X 


oë = BAv+ (A- BD + oY (9) 
ọü= BAw+ (4— B)?E +92. 


Man kann ihnen auch die Form geben 


20 0 EA a 
oü = Ags 2B (ge ps) +eX 
RE. 3 ət ; 
oë = Agy -2B (F — p) +e? (9a) 
Sd on 08 
ea, 2B (ga - 7s). +22, 
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wo 
ow ĝv 
EEN T 2er 
£- H y 7e) 
eg =-5) 
ler x 
e= (2 5%) 
SANAA n AY 
ist. 


Handelt es sich also um die Gestaltsänderung eines bekannten 
isotropen elastisch-festen Körpers, auf den die Volumkräfte (X, Y, 
Z) und die Oberflächenkräfte (X, Y, Z) wirken, so ergeben die 
Gleichungen (9) den Zusammenhang zwischen den ersteren und den 
Verschiebungen (u, v, w), die der Punkt z, y, z erfährt; (8), (8a) 
denjenigen zwischen den Verschiebungen und den inneren Kräften; 
(7) den zwischen den inneren Kräften in der Nähe der Oberfläche 
und den gegebenen Oberflächenkräften. Aus den letzteren sind die 
bei Integration der partiellen Differentialgleichungen (9) auftretenden 
willkürlichen Funktionen zu bestimmen, nachdem eine Annahme über 
den Anfangszustand gemacht ist. 

Indessen sind die Schwierigkeiten, die sich der Lösung dieses 
Problems schon in einfachen Fällen entgegensetzen, meist unüber- 
windlich. Man geht deshalb alsbald zu erleichternden Annahmen 
über, indem man entweder sich auf Körper beschränkt, die hinsicht- 
lich einer oder zweier Dimensionen sehr klein sind, wie dünne 
Platten, Schalen, Stäbe, oder indem man andere vereinfachende 
Annahmen über die Gestalt des Körpers und die Angriffsweise der 
Oberflächenkräfte macht. Läßt man dazu noch die Zeit außer Be- 
tracht, beschränkt man sich also auf statische Probleme, so gelingt es 
in manchen Fällen, wie wir im nächsten Artikel sehen werden, die 
Deformation eines von Kräften angegriffenen Körpers unter beson- 
deren Voraussetzungen über die Kräfte und über die Verschiebungen 
aus den Differentialgleichungen zu ermitteln. Auch die Fortpflanzung 
von Erschütterungszuständen in einem unbegrenzten elastischen 
Medium — wobei dann also in einen bestimmten Zeitpunkt nicht 
die Kräfte, sondern die Verschiebungen gegeben sind — lassen sich 
mit Hilfe jener Differentialgleichungen übersehen, wie dies in einem 
späteren Artikel gezeigt werden wird. 

Gewisse Probleme der Hydrodynamik und der Elastizitätstheorie, 
die sich auf besonders begrenzte Körper oder auf eine besondere An- 
nahme über den Bewegungszustand beziehen, machen die Kenntnis 
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der Differentialgleichungen in anderen als raan Een. Koordinalen 
wünschenswert. Statt nun die aus zweiten Differentialquotienten 
zusammengesetzten Bewegungsgleichungen selbst zu transformieren, 
formuliert man besser schon die Aussage des Grundgesetzes ((1) 
Art. 25; (5) Art. 36) in den neuen Koordinaten (p,, Pa, Pa) Denn 
einerseits transformiert sich der Ausdruck für die doppelte Variation 
des Zwanges ömf* nach Art. 6 wie folgt: 


ömf? = FIT, +i + Ü?)dm = a )d& dm 
Di E 


[o| =u? + i 4 i? = 2E Eau 


das Quadrat der Geschwindigkeit der fortschreitenden Bewegung des 
Massenelementes dm ist, x,, seine Verschiebung in Richtung „der 
Koordinate p,, eine lineare Funktion der «, v, w, und die «,, bloß von 
den (in der Zeit unveränderlichen) p abhängen. Andererseits setzt 
sich in jedem Fall die potentielle Energie der inneren Kräfte nur 
aus Differentialquotienten 1. Ordnung der Verschiebungen u, v, «r 
nach den Koordinaten zusammen, und zwar in Ausdrücken, die 
man schon bei LAME, leçons s. l. coord. curvilignes, 1859 in ortho- 
gonale und bei L. MAURER, Deform. gekrümmter Platten, Archiv d. 
Math. u. Phys. (3) 5, 1902, in allgemeine Koordinaten transformiert 
vorfindet. — Doch müssen wir uns versagen, hierauf näher einzu- 


gehen. (S. auch eine Abh. d. Verf. in Math. Ann. Bd. I, S. 246.) 


41. Torsion eines geraden Zylinders mit elliptischer Basis. 


Von Volumkräften sehen wir im folgenden ab, setzen also in 
den Gleichungen des vorstehenden Artikels 


X-Y=-Z/=( 


Man könnte versuchen, zunächst die Funktionen u, v, w von x, y, 2, t 
den Gleichungen (9) des vorigen Artikels entsprechend anzunehmen. 
Würde man dann solche zufällig gefundenen Lösungen in die Glei- 
chungen (8) einsetzen und an der Hand von (7) zur Oberfläche über- 
gehen, so würden sich Oberflächenkräfte ergeben, die voraussichtlich 
kein besonderes physikalisches oder technisches Interesse darböten, 
sich wahrscheinlich auch kaum realisieren ließen. 

Wohl von solchen Überlegungen geleitet, hat DE SAINT-VENANT 
zur Ermittlung von neuen und brauchbaren Lösungen des Gleichungs- 
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systems den folgenden Weg eingeschlagen!) Er nimmt nur einen 
Teil der Oberflächenkräfte an und dazu einmın Teil der Verschiebungen 
(de St.-Venantsches Problem) in der Weise, daß durch beide zusammen 
das System der Gleichungen (7)—(9) der Integration zugänglich 
wird, indem sich die übrigen gerade noch aus ihnen bestimmen 
lassen. Wie dies zu geschehen hat, wollen wir an dem Problem der 
Verdrehung (Torsion) eines geraden Zylinders mit elliptischer Basis 
unter dem Einfluß von Kräften, die tangential in den Endflächen an- 
gebracht sind, zeigen. 

Die Achse eines geraden Zylinders von elliptischer Basis und zu- 
nächst sehr kleiner Höhe sei die Z-Achse eines rechtwinkligen 
Koordinatensystems, dessen Ursprung in die eine Endfläche falle. 
Mit dem Flächenelement, das den Ursprung enthält, sei auch nach 
der Deformation die X Y-Ebene fest verbunden, so daß für die Punkte 
z=y=z=0, stde=y=2-0, z=y+ dy =dz =0, u=v 
=w = Q sei. Mit anderen Worten, man nimmt an, daß 


1 aah (2) R k a O l) 


sei, wo durch den Index Null bezeichnet wird: für 


z=y=3=VW 


Bezüglich des deformierten Zustandes machen wir zwei weitere An- 
nahmen, deren jede wir sogleich hinsichtlich des Einflusses besprechen 
wollen, den sie auf die Formeln (7)—(9) des vorigen Artikels hat. 

1. Auf den Zylindermantel wirken überhaupt keine Druckkräfte; 
auf die Endflächen bloß Kräfte, deren Richtung in die Fläche selbst 
fällt (also bloß Schub- oder Tangentialkräfte); für alle Stellen des 
Mantels sei also 

Z=0. 


Für dieselben ist andererseits, auch nach einer kleinen Deformation, 
cos (n,2)= Q. 
Daher hat man vermöge (7) für einen beliebigen Punkt des Mantels 
Z, cos (n, x) + Z,cos (n, y) = 0, 


oder auch, weil für jedes Linienelement ds der Oberfläche (nament- 


1) De Saınt-Venanı, Mém. sur la torsion des prismes, Sav. étrang. Mém. 
14 (1856). Flexion des prismes, Liouv. Journ. (2) I (1856). S. auch Cressch, 
Elastizität fester Körper, Leipzig 1862, S. 74 ff. 


r www.rcin.org.pl 


152 III. Elastisch-feste und quasi-elastische Massen. 


lich auch für ein solches der Begrenzungskurve der Endfläche, s. d. 
Figur) 

dz cos (n, x) + dy cos (n, y) + dz cos (n, z) = 0 
ist, Z.dy — Z,dx =. (2) 


Die Punkte der ursprünglich in die X Y-Ebene fallenden Endfläche 
des Zylinders werden sich nur wenig von dieser entfernen, weil nach 
Art. 21 die Verschiebungen u, v, w sehr 
kleine Größen sind. Daher ist für sie auch 
nach der Deformation nahezu 


cos (n, £) = 0; cos(n, y)=0, (3) 
und damit ergibt sich, da nach Annahme (1) 


Z= 0 ist, daß für alle Punkte des End- 
querschnitts (Formel (7) des vorigen Artikels) 


Z,=0 (3a) 


Fig. 24. 


ist. 

2. Die Längsfasern (parallel zur Achse geschnittene Parallel- 
epipede) des zylindrischen Stabes erleiden keinerlei seitlichen Druck, 
und ihre etwa rechteckigen Querschnitte bleiben rechtwinklig. 

Im Zylinder ist nach dieser Annahme durch das ganze Innere 


X,=Y,=0; Y,=X,=0. (4) 


3. Dabei ist die Höhe des Zylinders so gering anzunehmen, daß 
auch in den von der XY-Ebene entfernten Querschnitten die Ver- 
schiebungsgrößen u, v, w sehr kleine Größen (Art. 21) sind. 

Dann gelten die Formeln (3), (3a) auch für die andere End- 
fläche, und damit die (3a) überhaupt. 

Durch die Gleichungen (1)—(4) in Verbindung mit denen 
(D)—(9) des vor. Art. ist, wie man sehen wird, das Problem in 
eine lösbare Form gebracht. 

Zunächst geht das System (9) über in 


Ju=0; d4v=0; IJu=d. (5) 
Ferner folgt wegen (3a), (4) aus dem System (8) des vor. Artikels 
ĝu ev dw ip 
ah ud zu (6) 


weil die rechten Seiten homogene lineare Funktionen dieser drei 
Großen sind, deren Determinante nicht verschwindet. Also ist auch 


9=0. (6a) 
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Die Gleichungen (8a) werden 


ôy ' ðz Y 
ou ow 7 
B(5+2)-- 2 (1) 
ôv , ou 
ty —. 


Für die Begrenzungskurve eines früher ebenen Querschnitts hat 
man, wegen (2): 
ðw , ðu ðw |, ðv : 
(z T 3.) du z + 5.) de ng (8) 
Im Endquersehnitt z = 0 ist (vgl. (7) des vor. Art.): 
X; =X; Y, =Y; Z=0. 


Aus der letzten Gleichung (7) folgt für alle Punkte im Inneren: 


gmi ioie ig irat 


Jsðy TO 
oder wegen (6) 


o'u 
iT gay Th 


2 x 22 
et. (9) 
Daher erhält man aus (5), wegen (6): 
u 
Hiernach sind die Funktionen u und v je in z, y, z linear; und 
zwar enthält wegen (6) u kein x, v kein y. Es wird also sein 
u-zlpy ta)+ry+s 
v=2(pI+)tnEtSs, 
wo die p, q, r, s Konstanten sind. Wegen der letzten Gleichung (7) 
ist noch 
Die Ne el 
Weil ferner nach (1) für x = y =z =0 
AUC LOTA 
u =v = a aT 0 
ist, so ist 


Man hat also 
u=2( py+4) (10) 
v=2—-prHtg)- 
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Die Funktion w genügt ((ö), (6)) der partiellen Differentialgleichung 


0° ` 0? 3 


Da in der Umgebung von x = y = O außerdem w eine stetige 
Funktion von x, y ist, so ist w nach ganzen Potenzen von x, y ent- 
wickelbar. Sei also 


w= o F (Bx F yy) t (OT + esy t Ey) tH. 


ein Integral von (11), wo, wegen (6), die «, ß, --- von z nicht mehr 
abhängen. Dann ist wegen (1) 
u = 7-0, 
also 
w = 0r? + ery + byt.. d2) 


Aber die Funktion w genügt noch einer Grenzgleichung, die man 
erhält, wenn man in (8) für z= 0 den Wert von a aus der Glei- 
chung der Grenzkurve des Querschnitts einträgt. Denn wenn etwa 
die Gleichung der Grenz-Ellipse (bei nicht deformiertem Zylinder) 


ER | (13) 


ist, woraus sich die der deformierten Grenzkurve durch Einsetzen 
von £ +u, y +v an Stelle von x, y ergibt, so bestimmt sich wegen 
(10) die Tangentenrichtung für z = 0 aus 


xdz | ydy 
er ES Aa i 


Daher geht (8) mit Benutzung von (10) über in: 
Grat )at+tn-rrta)a=0, (14) 


eine Gleichung, die nach Einführung von (12) mit Hilfe von (13) 
identisch erfüllt sein muß. Man erhält zunächst 


(a+e—ma+2tyt Ju t@t+e+my+202+)s3-0, (15) 


daneben 
2 


ta 1-0. (13) 


Die Gleichungen (15), (13) stellen zwei Kurven in der XY-Ebene 
dar, die einen Bestandteil gemeinsam haben müssen, wenn nicht (15) 
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identisch, d. h. für alle Werte von x, y verschwindet. Offenbar ist 
nur das letztere möglich. Man erhält so: 


g-0; med; 
erh, SR oy 
womit PER? 


wird, ein Ausdruck, der zugleich der Differentialgleichung (11) für 
w genügt. — Man könnte w aus (11) und der Randbedingung (8) 
auch auf einem mehr an die Funktionentheorie sich anschließenden 
Wege bestimmen (s. z. B. LovE-TımrE, Lehrbuch der Elastizität, 
Leipzig 1907, Art. 217). 

Das System der Verschiebungskomponenten ist also 


u = pzy 
E (1 6) 
a?— b? 
w = a: +35:P2J: 
Hieraus ergeben sich vermöge (7) die Tangentialkräfte in irgend- 
einem Querschnitt, insbesondere auch die in den Endquerschnitten 
anzusetzenden äußeren Kräfte. Es wird nämlich (Art. 40 (8)): 


ge E pay 
A; 1+ua?+b? (17) 
ERS E pbz j 

e 1+ua!-+b? 


Da in der Begrenzungskurve jedes Querschnittes 
X,dy — Y,dz = 0 


ist, und da derselbe Wert von dy/dx, welcher der Grenzkurve eines 
Querschnittes genügt, auch jeder zu ihr ähnlichen Kurve im Inneren 
desselben genügt, so wirken alle Tangentialkräfte — symmetrisch 
hinsichtlich der Z-Achse verteilt — in Richtung der Tangenten 
eines Systemes von Kurven, welche, der Grenzkurve ähnlich, das 
Innere des Querschnittes ausfüllen. Was die Gestalt des Zylinders 
nach der Deformation angeht, so ergibt sich aus der Formel für w 
(16) die Veränderung der z-Koordinate eines Punktes x, y in irgend- 
einem Querschnitt. Insbesondere geht der ursprünglich ebene End- 
querschnitt z =Q, für den zugleich u = v = Q ist (16), in die durch 


die letzte Gleichung von (16) 
a? — b? 


w= a: + oP TY 
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dargestellt Fläche, ein Baberbolschen Paraboloid über. Die zu 
größeren Werten von z gehörigen Querschnitte sind dieser kon- 
gruent und nur durch einen kleinen Winkel gegen sie um die 
Z-Achse gedreht. Denn setzt man 


z=rc08p, y=rsinp, 
so wird 


U 
nenn, Zee 


d. h. die Verschiebungen sind für alle von der Z/-Achse gleich- 
entfernten Punkte eines Querschnittes ihrem Abstand z von der 
X Y-Ebene proportional und wie die Tangenten eines Kreises ge- 
richtet. Weil für r=1,z=1, 


w+ op? 
ist, so bedeutet » den (sehr kleinen) Winkel, durch den jeder Quer- 
schnitt gegen einen um den Abstand 1 von ihm entfernten gedreht 
ist, p ist also der Höhe des Schraubenganges der Schraubenlinie, in 
welche eine zur Z-Achse parallele Faser übergegangen ist, umgekehrt 
proportional. Wegen der Kongruenz aller deformierten Querschnitte 
kann man sich das ursprünglich als kurz vorausgesetzte Zylinderstück 
in kongruenter Wiederholung angeschlossen denken und so den Zy- 
linder beliebig verlängern, wobei dann die Formeln (16) nicht auf- 
hören zu gelten. 

Die „gefährliche“ Stelle des Querschnitts, die nämlich, wo die 
Widerstandskraft des Materials gegen Schub am stärksten in An- 
spruch genommen wird, berechnet sich aus den Formeln (17). Ist 
a die große, b die kleine Halbachse der Ellipse, so hat der Ausdruck 
für X, seinen größten Wert an der Stelle x = 0, y = b, also am 
Ende der kleinen Halbachse. 

Das Gesamtmoment, das, in den beiden Endquerschnitten ange- 
bracht, die besprochene Torsion hervorzubringen imstande ist, hat, 
wenn man mit do ein Element des Endquerschnittes bezeichnet, 
den Wert 

Epa’b? RE i Epa°’b’r N 
S Ka X ydo-gz garen) ata) yeg (18) 
Es fehlt nur noch der Nachweis, daß bei Annahme der Oberflächen- 
kräfte e = 
Ne ae ua- Ya 


entsprechend den Formeln (17) und bei der angenommenen Orien- 
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tierung des Zylinders gegen das Koordinatenkreuz, das System (16) 
der Verschiebungen u, v, w das einzig mögliche ist. Dieser wird im 
folgenden Artikel erbracht. 


42. Eindeutigkeit der Lösung. 


Wir werden allgemein zeigen?), daß zu einem gegebenen System 
von Volumkräften X, Y, Z und von Oberflächendrücken X, Y, Z 
nur ein System von inneren Kräften X,,.. Y,,... existiert, das 
— für den Zustand des Gleichgewichts, also für W=i=ü=0 
gebildet — den allgemeinen Gleichungen (6) bis (8a) des Art. 40 
genügt, d. h. daß je zwei Systeme von Verschiebungsgrößen u, v, w 
und zugehörigen X,,.... Y,, ..-, die jenen Gleichungen genügen, 
sich nur durch eine räumliche Parallelverschiebung und Drehung des 
(hierbei als starr gedachten) elastischen Körpers unterscheiden. 

In der Tat: Es mögen die Systeme (6) bis (8a) des Art. 40, 
außer durch die Größen 


a Ras. Pl e o (A) 
noch durch 
wu dar-: Yas--- (B) 
befriedigt werden. Setzt man 
„w-u=u, Ņy—v=v, w w=, (1) 


so haben die Differenzen 


KE NAE DR Fam DAE 


=, 


dieselbe mechanische Bedeutung wie die einzelnen Glieder, weil die 
partiellen Differentialquotienten der u, v, w, aus denen sie sich linear 
zusammensetzen, selbst sich linear, d. h. wie die u in (1), trans- 
formieren. Nun werden die Gleichungen (6) im Falle des Gleich- 
gewichts, also nachdem 

Veöi=ü-l (2) 
gesetzt ist, sowohl durch das System (A) wie durch das (B) be- 
friedigt. Zieht man je entsprechende Gleichungen voneinander ab, 
so erhält man 


0X, T 
er: E77 155 
. si 0 Y; 4 
en BE dy z 8) 
ô Zy rji 


0-3 er 


1) Nach Cresse, Theorie der Elastizität fester Körper, § 21, 8. 67. 
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Ebenso erhält ı man aus (7), Ah, 40, 
X? cos (n, n2) 4 Aal, y) + X’ cos(n, ar (4) 


Nun nalen wir zu dan Akne (6), D T a 40 durch die 
Gleichung des D’ALEMBERTSschen Prinzips ((1) dieses Art.) geführt, 
die wegen (2) die Form erhält 


I edr(Xöu+ Yöv+ Zw) —öW—ö'S=0, (5) 
wo 
d'S =f(X òx +Fðy+Zòz)jdo 
war. Zu Gleichungen von der Form (3), (4) würde auch die Be- 
dingung (5) führen, aber nur unter der Annahme 

X=Y=Z=X=Y=Z=0. 
Alsdann reduziert sich jedoch (5) auf 


-5W=/- dw-dı=0, 


wo 
du tet 3,0) 


eine wesentlich positive Größe ist (weil (Art. 39) der Koeffizient 

u < 4 ist), die nur dann Null wird, wenn allenthalben im Körper 
o == p= 

ist, d. h. wenn überhaupt keine Deformation stattfindet. 

Ist also der Körper mit dem Koordinatensystem in bestimmter 
Weise verbunden (wie wir es von dem elliptischen Zylinder. oben 
vorausgesetzt haben), so ist das Problem des Gleichgewichts des 
elastisch-festen Körpers durch die Annahme der auf ihn wirkenden 
Volumkräfte und Oberflächenkräfte völlig bestimmt und eindeutig lösbar. 


43. Fortpflanzung ebener Wellen in einem elastisch-festen Mittel. 


Wir machen eine weitere Anwendung von den Differential- 
gleichungen der Bewegung (9a) in Art. 40, auf den Fall nämlich 
eines ins Unendliche ausgedehnten elastisch festen Mediums, auf das 
keine Oberflächen- und keine Volumkräfte wirken. Diese Gleichungen 


gù = A28 -2B( 5) - 
eë = An — 2B(2E — 28) A) 
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oder in vektoranalytischer Form 
oü = A grad O — 2 Brot w, 
wo wieder der Solenoidalvektor 
(E, y, E) = w = 4 rotu 


ist, erinnern an diejenigen des Art. 31, durch die ein Vektor in einen 
Potential- und einen Solenoidalvektor zerlegt wird. In der Tat 
erhalten sie dieselbe Gestalt, wenn man setzt 


e do, 
9 ars (2) 
arw A. 3020; ERTL! 
an mega Dane à 020) 


wo L, M, N die Komponenten eines Vektorpotentials q sind, dessen 
Divergenz verschwindet. Denn dann gehen die Gleichungen (1) 
über in: 


et rn 
8% ,0L 0N 3 
A a EE 8) 
_ 06 ñ of 
Vet De 


kürzer in: 

ü = grad ý + roti. 
Integriert man die Gleichungen (3) zweimal nach ź und läßt die 
linearen Funktionen von t mit willkürlichen Funktionen von x, y, 2 


als Koeffizienten, die bei der Integration auftreten, in u, v, w ein- 


gehen, so ergibt sich 
öp oN _0M 


Ar Te au ey 82 
E ,dL oN 
Ta I 02 PR: (4) 
D E ou 7 MN eD 


62 0x ey 


Wenn nun im Unendlichen die Größen Ru, Rv, Nw (wo R die über 
jede Grenze wachsende Entfernung vom Ursprung bedeutet) ver- 
schwinden, so ist, wie früher (Art. 31) bewiesen worden ist, die all- 
gemeinste Lösung dieses Gleichungssystems auf folgende andere 
zurückführbar. Wegen 

ðw 


re 


: ĝu ðv 
el er a Ay, 
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ist (2) 
d? ve 
0m = AA, (Ə) 
ferner (Art. 31, F. (10)) 
AL=— 2%; AM =— 2n; AN=-—2$, (6) 
und daher, wegen (2a) 
& L d?’ M dN 


wobei noch die Bedingung besteht (s. oben) 


++ m divg = 0. (6b) 

Die Gleichungen (4), (5), (6) können diejenigen (1) ersetzen. 
Trägt man die Lösungen von (5), (6) in (4) ein, so bildet (4) ein 
System von Verschiebungen, das die Gleichungen (1) befriedigt. Wir 
wollen den Potentialvektor grad y mit u’, den Solenoidalvektor rot q 
mit u” bezeichnen. Dann zerlegt sich der Vektor u in: 


u =w +u”, 
2 - 
wo uw = grad y (7) 
u” = rotq 


ist. 

Um zu solchen Lösungen der Gleichungen (5), (6) zu gelangen, 
die eine mechanische Bedeutung besitzen, wollen wir annehmen, daß 
sich an einer Stelle im Inneren des ins Unendliche ausgedehnten 
Mediums eine Energiequelle befinde, welche dort einmalige oder 
wiederholte Erschütterungen (oszillierende Bewegungen) hervorruft. 
Jede solche Erschütterung wird infolge der durch sie veranlaßten 
Deformation der umgebenden Massenteile solche in den Nachbar- 
elementen hervorrufen und auf diese Weise sich in den Raum fort- 
pflanzen. Die Erschütterung wird zu einer gewissen Zeit £ auf allen 
Punkten einer das Erschütterungszentrum umgebenden krummen 
Oberfläche angelangt sein. Beschränkt man die Untersuchung auf 
die nächste Umgebung eines Punktes P dieser Oberfläche, so kann 
man diese in erster Annäherung durch ein Element ihrer Tan- 
‚entialebene 

K=«x + ßy+y2—- CÜ=0 
ersetzen, wo wir 
+p +y Il (8) 
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annehmen wollen. Während nun die Oberfläche sich ausbreitet, kann 
man diejenigen Tangentialebenen verfolgen, für welche «, 8, y den- 
selben Wert haben, während nur der Abstand C vom Ursprung sich 
ändert, wobei dann C eine Funktion von t ist. Wir wollen 
O= Viy 

wo im isotropen Mittel V eine Konstante ist, annehmen und werden 
die Zulässigkeit dieser Annahme durch Einsetzen prüfen. Dann be- 
deutet V die Fortpflanzungsgeschwindigkeit der Ebene K = 0. Der 
Vektor u = (u, v, w), der die Bewegung von P darstellt, wird auch 
diejenige von Punkten der Oberfläche, die sich in der Nachbarschaft 
von P befinden, darstellen. Man gelangt so zur Einführung ebener 
Wellen, d.h. von partikulären Integralen der Differentialgleichungen (1), 
für welche u als Funktion von 

K=ox +ßy+yz— Vt 
angenommen wird, für die also der Ausschlag u zu einer Zeit ti 
derselbe ist für alle auf der Ebene K=0 gelegenen Punkte. Als 
Funktion von K (oder besser von K/V), welche den Erregungs- 
zustand definiert, wählen wir eine einfache periodische Funktion, in- 
dem wir setzen 


a SA ag +y +yz 

u = a cos 2nn y = 4 cos 2an (t _ wenn) 
v= bcos?rn (t = rt) (9) 
w = c cos 2an(t IR. her, = trz), 


wo a, b, c,n Konstanten sind. Wir prüfen die Zulässigkeit der ge- 
machten Annahmen durch Einsetzen der Formeln (9) in die Diffe- 
rentialgleichungen (1), oder auch in [Art 40 (9)]: 


gü= BAu+(4— Bi, um. 
Man erhält, wenn man den Kosinus abwirft und 


ax +b +cey=òð (10) 


setzt, nach Division mit — 4xn?, 


oa = 7; Ba(a + B+ p’) + };(A—B)eb, 


oder, mit Rücksicht auf (8), die erste der folgenden Gleichungen 
(A — B\«eð + (B—oọoV’a=0 ` 


(A — B)hô + (B— ọV°)b=0 (11) 
ee, 
Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. 11 
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Aus ihnen ergibt sich der Zusammenhang zwischen den eingeführten 
Konstanten, der bestehen muß, wenn (9) ein Lösungssystem sein 
soll. Bevor wir hierauf eingehen, wollen wir die Bedeutung jener 
Konstanten feststellen. 

Die Verhältnisse 

u:v:w=a:b:c 

geben die Richtung an, in der die Punkte der Ebene K = 0, der 
„Wellenebene“, und der zu ihr parallelen Ebenen, auf welche die 
Bewegung sich fortpfianzt, sich verschieben. Die Größe dieser Ver- 
schiebung — der Schwingungsausschlag an der Stelle x, y, z — 


|u | = Væ + + ê cos 2an (t — zty trs) (12) 


wächst von Null bis zu Va?+b?+ œ, der „Amplitude“, und geht 
wieder auf Null zurück in einer Zeit 47, der halben „Periode“ 
(Schwingungsdauer), die sich bestimmt aus der Bedingung, daß der 
Vektor u denselben Wert wieder erhält, nämlich aus 


cos 2an (t — sateya) = cos 2an (t +T— tr) 


oder aus aTa (13) 
n ist also der reziproke Wert der Schwingungsdauer oder die Zahl 
der in der Zeiteinheit erfolgenden Schwingungen, die „Schwingungs- 


zahl“. Um auch die Bedeutung von 2 = 4 zu ermitteln, betrachten 


wir den Bewegungszustand, der zu derselben Zeit auf parallelen 
Ebenen besteht. 
Die Entfernung A der beiden Ebenen 


K=-0, K+4i=K+1=0 


hat die Eigenschaft, daß der Ausschlag (u, v, w) auf beiden gleich- 
zeitig der nämliche ist, weil 
1 


2ant =2ın (+2) 5-27 


ist. Der Entfernung A entspricht also bei den Wasserwellen die aus 
Berg und Tal bestehende „Wellenlänge“; daher die Bezeichnung. 

Wir wenden uns nun zur Diskussion der Formeln (11) zwischen 
den Konstanten der Lösungen (9). Multipliziert man die (11) mit bzw. 
e,ß,y und addiert, so erhält man 


SKA-EeN)=0. (14) 
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Diese Gleichung wird auf zwei Weisen befriedigt. 
a) Man setze 


ð = ax t+bß+cey=0. 


Dann steht die Richtung u auf derjenigen («, ß, y) der Normalen zur 
Wellenebene, der „Wellennormalen“, senkrecht, d. h. die Schwingungen 
erfolgen in der Wellenebene, also senkrecht zur Fortpflanzungsrich- 
tung: man hat Transversalwellen. Führt man in (11) d=0 ein, 
so wird 
BR 

Daher ist die Fortpflanzungsgeschwindigkeit V der Transversalwellen 
in einem Medium von der Dichte o 


T= yz 


Die Geschwindigkeit V ist um so kleiner, je dichter das Medium ist. 
Diese Beziehung liefert eine Deutung für die Konstante B. 

Weil der Ausdruck für die räumliche Dilatation © 

O = (aa + bB + 2) sin” (Vt — («x + By + Y2)) 

den Faktor ô hat, so verschwindet mit ô auch ®, sowie umgekehrt. 
Wegen © = 0 erfolgt die Fortpflanzung von Transversalwellen in 
einem elastischen Medium ohne räumliche Ausdehnung oder Ver- 
dichtung; es verhält sich wie eine inkompressible Masse. 

b) Zweite Annahme. Man setze (14): 

A=oV:. 
Hiermit ergibt sich aus (11): 
a= «ð; b = bð; c= yÔ. 


In diesem Falle fällt die Schwingungsrichtung 


uv:w=da:ß:y 
mit der der Wellennormalen zusammen, sie erfolgt in der Fort- 


pflanzungsrichtung. Man hat es also mit Longitudinalwellen zu tun, 
deren Fortpflanzungsgeschwindigkeit 


A 
r- y 
wieder eine Deutung der Konstanten A des Mediums gibt. 
Im Fall (a) ist, wegen ô= 0, @=0 und (2) die (hier periodische) 
Funktion 9 = 0, und somit der Vektor 
u = grad y = 0. 
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Im Falle (b) dagegen ist © +0, und zwar 
40 = ọġ = Ay. (15) 


Man muß diesem Falle der Longitudinalschwingungen denjenigen 
Vektor zuordnen, den wir in (7) durch u’ = grad v definiert hatten, 
und für den die Differentialgleichungen (1) gelten 


ER (16) 


Dem Falle (a) der Transversalschwingungen ordnet sich dagegen 


der Vektor 
u” = rotq 


zu, für welchen, wenn wieder L, M, N die Komponenten des Sole- 
noidalvektors q sind, die Gleichungen bestehen (1), (6): 


gü” = BT- 2 Se 2B(® an) 


dy dz ðy 02 
Be E 
era een) 


Im Falle ebener Wellen lassen sich also die allgemeinen Glei- 
chungen (1) für u durch diejenigen (16), (17) für die Komponenten 
von U ersetzen. 

Die Gesetze der Fortpflanzung ebener Wellen in einem unend- 
lich ausgedehnten Mittel haben eine Bedeutung auch für Kugelwellen 
oder überhaupt krummflächige Wellen in einem begrenzten Mittel, 
weil man die krumme Fläche in erster Annäherung durch ein Stück 
der Tangentialebene selbst, in zweiter durch diese und ihre Nachbar- 
ebenen, die Fläche also als eingehüllt von ihren Tangentialebenen 
ansehen kann. Man denke sich einen Punkt in der Nähe einer 
krummen Fläche als Schnittpunkt unendlich vieler von ihr der Lage 
nach unendlich wenig verschiedener Tangentialebenen, deren jede 
Träger einer Bewegung der oben beschriebenen Art ist. Ist eine 
Tangentialebene an eine solche Wellenfläche zur Zeit £ durch 


er+ßy+yz—-Vi=0 (18) 
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dargestellt, so gilt für eine Nachbarstelle 
(e+de)e+(ß+dBy+P+dp)z—Vi=0. 


Gehen beide Ebenen durch denselben Punkt x,y,z wenig außer- 
halb der Fläche, so ist für diesen auch 


xda + ydß + zdy =0. (18a) 
Wegen 
g? En ß? en x? — il 
besteht daneben die Gleichung 
ad« + Bdß + ydy =0. (18b) 


Für die unendlich vielen Tangentialebenen, die alle durch x, y,z 
gehen, nimmt da:dß:dy andere und andere Werte an. Es muß 
daher, wenn für sie alle (18a), (18b) nebeneinander bestehen sollen, 

zıy:2=a:ß:y 
sein. 

Der Schnittpunkt der Tangentialebenen, die zu derjenigen (18) 
benachbart sind, bewegt sich also in der Richtung der Normalen 
zur letzteren fort. Man könnte sich vorstellen, daß nur in dieser 
Linie die Wirkung unendlich vieler unendlich wenig verschiedener 
Ausschläge von den Sinnen aufgefaßt und als Lichtstrahl oder Schall 
empfunden würde. 

Die Gleichungen (15), (16) für die Fortpflanzung von Longitudinal- 
wellen werden, obgleich für elastisch feste Körper aufgestellt, doch 
auch für die Fortpflanzung von Schallwellen in einem elastisch flüs- 
sigen Medium in Anspruch genommen. Denn gegenüber einer Be- 
wegungsform, die sich so rasch fortpflanzt wie die Schallwellen, ver- 
hält sich auch das flüssige Medium wie ein elastisch fester Körper. 
Daß sich z. B. die Luft wie ein starrer Körper verhalten kann, zeigen 
Dynamitexplosionen, deren zerstörende Wirkung sich gleichzeitig 
nach allen Seiten, auch nach untenhin, äußert. 

Die allgemeinen Formeln (1) wurden kürzlich von E. WIECHERT 
auf die Fortpflanzung von Erschütterungen, wie sie ein Erdbeben 
hervorruft, angewendet (WIECHERT und ZöPPrırz, Über Erdbeben- 
wellen, Gött. Nachr. 1907). Durch Vergleichung der Ergebnisse der 
theoretischen Untersuchung mit den seismometrischen Aufzeichnungen 
zahlreicher über die Erdoberfläche verteilter Stationen haben die ge- 
nannten Forscher das Auftreten sowohl von Longitudinal- wie von 
Transversalwellen durch das Erdinnere nachgewiesen. 
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44. Die elastische Lichttheorie. 


Daß das Licht sich in Transversalwellen fortpflanzt, beweisen 
die FresneLschen Interferenzversuche. Nachdem man dies erkannt 
hatte, richtete sich die Bemühung der theoretischen Physiker darauf, 
einen Träger dieser Bewegung zu finden, der, wie die Luft den Schall, 
so das Licht von Weltkörper zu Weltkörper fortpflanzt, oder doch 
die Eigenschaften eines solchen Mediums, das man Ather nannte, 
theoretisch festzustellen und auf ihre Annehmbarkeit zu prüfen. Die 
meisten Erscheinungen ließen sich ohne Zwang erklären, wenn man 
für den Äther ein elastisch festes Medium setzte, das nur Trans- 
versalwellen fortleitet. Nur in wenigen Fällen, wie bei dem Ver- 
suche, die Erscheinungen beim Übergang des Lichtes aus einem 
Medium in ein anderes von anderer Dichte zu erklären, sowie gegen- 
über dem Verhalten von Kristallen mit elliptischer Polarisation ver- 
sagte!) die sogenannte elastische Lichttheorie. 

Wir gehen bloß auf die ersterwähnte Schwierigkeit ein. Die 
Differentialgleichungen, denen die Transversalschwingung u” genügt, 
lauten [Art. 43 F. (17)] wegen © = 0 


oü EBERLE 2B% = an) 
4 (a) 
£ 


eü—=BAu- — 2% - 4], 


oo a BAren 2B| 


e 


wozu für die Grenze die folgenden kommen 


X,„cos (n, £) + X, cos (n, y) + X, cos (n, 2) = X 
Y, cos (n, £) + Y, cos (n, y) + Y, cos (n, 2) = Y (2) 
Z,c0s (n, £) + Z, cos (n, y) + Z, cos (n, £) = Z. 
Wir wollen uns diese Gleichungen für zwei aneinander angrenzende 
(im übrigen unendlich ausgedehnte) Medien gebildet denken, die sich 


nur durch die Elastizitätskonstante B unterscheiden. Als Trennungs- 
fläche beider nehmen wir die YZ-Ebene an, setzen also 


cos (n, x) = l; cos (n, y) = cos (n, 2) = 0. 


1) Ein eingehendes Studium widmet dieser Frage der Artikel: Übergang 
des Lichtes an der Grenze zweier Medien von Dgune in WiıngeLmanns Hand- 
buch der Physik (1. Aufl.), Bd. II, 1. Abteilung. 
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Da sich die Druckkräfte X, Y, Z zu beiden Seiten der Trennungs- 
fläche im Gleichgewicht befinden müssen (Art. 36), so schließt man 
aus (2), indem man das zweite Medium durch einen oberen Index 
unterscheidet, für die Grenzfläche 
X; = X; Y, = Ya; Ze = Za. (3) 
Wir verfolgen nun die Fortpflanzung 
einer ebenen Welle beim Übergang von 
einem Mittel in das andere. Das Licht 
sei homogen (entspreche einer bestimm- 
ten Stelle des Spektrums), die Schwin- 
gungszahl v also gegeben, ferner sei es 
geradlinig polarisiert, und zwar mögen 
die Schwingungen in der den Lichtstrahl 
(die Wellennormale) enthaltenden Ebene 
(der Einfallsebene) erfolgen. Wir neh- 
men diese Ebene (die Zeichenebene der 
nebenstehenden Figur) zur Ebene z = Q. 
Dann ist für die einfallende Lichtwelle w = 0, und es wird, wenn a 
die Amplitude, der Einfallswinkel ist [(9) des vorigen Artikels], 


(t a ut = 


u = a sin ọ cos 2an 
(4) 


v = a cos g cos 2an (t — een 2) . 


Wir entnehmen nun der Erfahrung die folgenden Tatsachen: 

1. Die einfallende Welle wird in eine reflektierte (u,, v,, W,) 
und eine gebrochene (4,, v,, w,) mit den Fortpflanzungsgeschwindig- 
keiten V,, V, und den Schwingungszahlen n,, n, zerlegt. 

2. Der Reflexionswinkel ist gleich dem Einfallswinkel. 

Es wird somit 


U, = a,sinp COS 2 TN, (t — E] 
% 

(4a) 

v, = — a, COS COS 2an,(t — a R) 
und i 
u, = a, sin y cos 2an (t re s) 
b 
i (4b) 

V, = a, COS Y cos2am (t en = se si ; 


Eine Schwingung in der Grenzfläche æ =0 kann dem einen 
oder dem anderen Medium zugerechnet werden. Man schließt daraus 
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auf die folgenden Beziehungen!) — durch einen Überstrich möge 
der Wert in der Grenzfläche x = 0 angedeutet werden — 

a+ =m; 5 4+5,=-5, 0+0, = 0, = 0. (5) 

Weil diese Gleichungen für alle y und ? gelten, so müssen sich, 


wenn man in (5) die Werte der u,v, w aus (4), (4a), (4b) einsetzt, 
für <= 0 die Kosinusse herausheben. Dies ist nur möglich, wenn 


zugleich 
n = n, = M% (6) 
und \ f € 
sing sing sin 
2 ee a @) 


also V.= FẸ ist. 
Dann wird 
(a +a,)sinp = a,siny 
(a — a,)cosp= a,cosy. 


(8) 


Die Gleichung (6) sagt aus, daß bei Reflexion und Brechung 
die Schwingungszahl, d. h. die Farbe, erhalten bleibt. (7) ist der 
Ausdruck für das Brechungsgesetz, nach welchem 


V eng _ 
erd T (9) 


d.h. der „Brechungsquotient“ N eine von dem Einfallswinkel unab- 
hängige Größe ist, die das Verhältnis der Fortpflanzungsgeschwindig- 
keiten des Lichtstrahls in den beiden Medien darstellt. Aus (8) er- 
geben sich durch Auflösen nach a, a, die bekannten FRESNELSchen 
Formeln für die Amplituden des reflektierten und gebrochenen Strahles 
— immer für in der Einfallsebene schwingendes Licht — 


a, _ 2singsinp, a, _ sin (Ņ— 9) (10) 


a sin tg) 


a mGF) 
Ferner erhält man 
WER! 
IE en m (11) 


Aber aus den Grenzbedingungen (3) folgen Beziehungen, die diesen 
— mit der Erfahrung übereinstimmenden — Formeln teilweise 
widersprechen. Denn die zweite Gleichung (3) ergibt (Art. 39 (10)): 
Gta) ICHE p'ê , 05, 
Ma eaor FT pa 


1) W. Vorer (Theoret. Physik I, S. 483) leitet diese Formeln aus der For- 
derung ab, daß beim Durchgang durch die Grenzfläche kinetische Energie nicht 
verloren gehen kann, weil keine Wärme auftritt. 
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daher für y= 0: 


=> sin? p + cos? p)(a + a,) = FO sin? y + cos? y), , 


oder: 


Erg Bos? 


+0, B’ cos 2% (12) 


Diese Gleichung widerspricht jedoch der (11), weil 
cos 2% 


cos 2? o 


keine vom Einfallswinkel unabhängige Größe ist. 

Die Annahme also, daß das Medium, welches Träger der Licht- 
schwingungen ist, sich wie ein elastisch-fester Körper verhält, stößt 
auf Schwierigkeiten. Man hat versucht, diese und andere, die sich 
aus der Theorie der Dispersion ergeben, durch Annahme von Wellen 
mit veränderlicher Amplitude (K. VONDERMÜHLL, Math. Ann. V, 1872) 
zu heben; KIRCHHOFF setzt eine Art von Kapillarkraftwirkung zwi- 
schen Äther und Materie in der Grenzfläche voraus (s. z. B. dessen 
Vorl. über Optik, her. v. HENSEL, 1891, S. 143). Aber alle diese An- 
nahmen befriedigen nicht vollständig (s. DRUDE, a. a. O.). Erst die 
neue von ĈL. MAXWELL geschaffene Theorie der Elektrizität und des 
Magnetismus!) eröffnete überraschend einen Ausweg. Auf der FARA- 
Dayschen Anschauung fußend, daß die elektrischen Kräfte Polari- 
sationszustände des Raumes (des Äthers) sind, die sich fortpflanzen, 
stellte MAXWELL ein System von Differentialgleichungen auf, die 
aussagen, daß diese Fortpflanzung unter Begleitung bestimmter mag- 
netischer Erscheinungen mit Lichtgeschwindigkeit erfolgt, und machte 
wahrscheinlich, daß die Transversalwellen, die wir als Lichtwellen 
ansprechen, nichts anderes als elektromagnetische Wellen sind. Diese 
Hypothese wurde unerwartet bald durch die Versuche von HERTZ 
über die Ausbreitung der elektrischen Kraft in glänzender Weise 
bestätigt. 

Wir werden die Differentialgleichungen von MAXWELL in den 
nächsten Artikeln kennen lernen, und schließen uns, was ihre Ab- 
leitung angeht, an die in Art. 37 erwähnte Auffassung von Lord 
KELVIN an, wonach der Äther ein Medium ist, welches die oben als 

1) Aus den zahlreichen Literaturangaben in H. A. Lorentz’ Bericht über 
Maxwerıs elektromagnetische Theorie in der Enzykl. d. math. W. V, 2. 8.64 
heben wir nur hervor: Cr. Maxwerr, a Treatise on Electricity and Magnetism. 
2 voll. Oxford, 3. ed. 1892. 
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Quasi-Elastizität bezeichnete Art von Widerstand gegen Drehung 
besitzt.) Das Potential der widerstehenden Kräfte im Ather ist 
eben dasjenige, welches bereits Mac CULLAGH ersonnen hatte, um 
die Schwierigkeiten zu beseitigen, welche dem elastisch festen Medium 
die Erklärung der elliptischen Polarisation bereitet hatte. 

Wir wollen nun die Folgerungen ziehen, die sich aus der An- 
nahme dieses Potentials ergeben. 


45. Das gnasi-elastische Lichtmittel. 


Wir haben in Art. 37 die Arbeit dw der inneren Kräfte ge- 
bildet, die bei einer virtuellen Drehung der Volumeinheit eines Me- 
diums, welches die Eigenschaft der Quasi-Elastizität besitzt, zu leisten 
ist. Sind u, v, w die sehr kleinen Verschiebungen eines Punktes, sind 


le Og 
H n 
usw. die Drehungskomponenten, so haben wir für die Gesamtarbeit 


den Ausdruck 
ò W = — 4B / (0E + nôn + &öf)dr 


gefunden, der nun zunächst wieder durch partielle Integration in eine 
lineare Funktion von ôu, òv, w zu verwandeln und dann in den 
Ausdruck für das D’ALEMBERTsche Prinzip (Art. 40) 


Jolüðu + #60 + üdw)d — ôW — ðS =0, 
einzutragen ist, wo das Oberflächenintegral 
S= [(Xöu+Yoöv+ Zöw)do 


sich auf die Begrenzung des betrachteten Raumes bezieht. Die par- 


tielle Integration ergibt — unter Benutzung einer schon öfter ge- 
brauchten Abkürzung — 
ee Ge -jar -= 
(r ZAT 


D a. +2BS | f dzdy[$ðv] + 
" 2BS [aröw > 2BS Jarlion, 


1) Einen Überblick über die Versuche, der erwähnten Schwierigkeit zu 
begegnen, findet man in dem erwähnten Bericht von H. A. Lorentz, S. 136 ff. 
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wo die eckigen Klammern sich auf die Begrenzung beziehen. Faßt 
man wieder die Summe anders zusammen, und führt man das Ober- 
flächenelement 

do = + dxdzcos(n,y) = 


ein, so erhält man 


W = — 2BS fas dult cos (n, y) — y cos (n,2)] — 


j 08 on 
Das D’ALEMBERTsche Prinzip ergibt daher, indem man die Koeffi- 
zienten von du,... sowohl für das Innere wie für die Oberfläche 


einzeln mit Null vergleicht, die folgenden Gleichungen für die Be- 
wegung im Innern eines quasi-elastischen Mittels: 


ðy 02 
-aG 2 


und für die Oberfläche das Moment: 
X = — 2B (q cos (n, z2) — £ cos (n, y)) 
Y = — 2B (¢ cos (n, £) — § cos (n, 2)) (3) 
Z = — 2B (¢ cos (n, y) — q cos (n, %)). 


Durch Differentiation der Gleichungen y nach x,y,z und Ad- 
dition ergibt sich: 


0° dw 
ot? (+3 + dY + 02 
Nimmt man einen Gleichgewichtszustand des elastischen Mediums 


als möglich an, so kann man für t=0 © = =Q setzen. Dann 
ist die Dilatation für alle Zeit 


=)= ĉi divu = 0. 


o= 2t 4 Ee + divu=0. (4) 
Setzt man in (1) die Werte für &,... ein, so nehmen die Glei- 
ehungen (2) hiermit die Form an: 
oü =BAu 
ov =BAv (4a) 
où = BAw. 
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Die Gleichungen (2) für das Innere haben dieselbe Gestalt, 
wie die, welehe wir früher ((17) Art. 44) unter der Annahme eines 
elastisch-festen Mittels erhalten haben. Demnach bleiben alle Fol- 
gerungen, die im vorigen Artikel aus diesen allein gezogen worden 
sind, insbesondere also die Gleichungen (4) bis (11) und die daran 
geknüpften Bemerkungen auch für die vorliegende Auffassung be- 
stehen, sofern man nur die Konstanten B und B einander gleich 
setzt. Namentlich hat u 

B 
v=)" (6) 


auch hier die Bedeutung der Fortpflanzungsgeschwindigkeit ebener 
Wellen in einem Medium von der „Elastizität“ B („rigidity“ bei 
W. THOMSON). 

Dagegen sind die Gleichungen (3) für die Oberfläche (Grenz- 
fläche zweier Medien) andere, wie im Falle des elastisch-festen 
Körpers; sie widersprechen nun nicht mehr der Erfahrung. 

Multipliziert man nämlich (3) bzw. mit cos(n,z), cos (n, y),... 
und addiert, so kommt 


X cos (n, £) + Y eos (n,y) + Z eos (n,z) = 0. 


In der Grenzfläche wirkt demnach ein drehendes Moment (ein Kräfte- 
paar), dessen Drehungsachse dem Flächenelement parallel ist. Macht 
man wieder die Ebene z = 0 zur Grenzfläche, so ergibt sich aus 
(3), indem man wie früher mit dem Strich über den Buchstaben 
den Oberflächenwert bezeichnet, die Tangentialkraft 


Xx=0; 7Y=-2Bt; Z = 2B}. 


Die diesseits und jenseits der Grenzfläche bestehenden Ober- 
tlächenkräfte müssen sich (Art. 36) das Gleichgewicht halten. Zeichnet 
man also wieder das eine Medium durch einen oberen Index aus, 
so wird 


2B¢ = 2B'¢ 

2B7 = 2B'7 (6) 
woraus folgt: 

ern 


Die inneren Kräfte längs der Grenzfläche haben demnach beider- 
seits die gleiche Richtung. Wegen 


B? (n? 3 &) — B? (7° t €?) 
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verhalten sie sich der Größe nach umgekehrt, wie die Konstanten 
B,B’, die das Maß für die Quasi-Elastizität abgeben. Bildet man 
die Grenzgleichungen (6) nun auch für die im vorigen Artikel an- 
genommenen partikulären Lösungen (4), also für eine Welle von 
Licht, das in der Einfallsebene schwingt, so ist, wegen 

ee a R 


die zweite der Gleichungen identisch erfüllt. Die erste geht in 


2 (a + a,)(cos’p + sin? g) = -A a,(cos?y + sin? y) 


h 


oder in 


EARLE a 


über, wenn man (Art. 44 (9) 


B ee 
gor -ay 


setzt. Dies stimmt aber mit den durch die Erfahrung bestätigten 
FRESNELschen Formeln und mit (11) des vorigen Artikels überein. 

Wir fügen für später die Bemerkung an, daß im Inneren des 
Mittels allenthalben die Richtung der Moment-Achse von 


Bw = (B£, By, B£) 
auf derjenigen der Verschiebung 
u = (u,v, w) 
und zugleich auf der Wellennormalen «, 8, y senkrecht steht. Denn 


bildet man mit Hilfe von 
as +py +yz 
Ee) 


u = Q4 Cos 2an(t -— 


usw. die Komponenten &,n,t von w = trotu, so ergibt sich 
= (cp — by) 7" sin 2an (t — “2HY Hr?) 


usw. Daher ist zugleich 


ağ + by tog=0 
und 


aë +n t+yi=0, qe d 


Bevor wir uns einer anderen Deutung der Gleichungen (1) bis 
(3) zuwenden, wollen wir noch eine Ausdehnung derselben vor- 
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nehmen auf den Fall, daß das Mittel, dessen Bewegungszustand sie 
darstellen, außer der Eigenschaft der Quasi - Elastizität noch einen 
Widerstand gegen Bewegung (Zähigkeit, Viskosität) aufweist, durch 
welchen ein Teil der Energie absorbiert (in Wärme verwandelt) wird, 
und der der Geschwindigkeit it proportional sein möge. Dann ist die 
bei einer virtuellen Verschiebung dw, dv, dw der Volumeinheit ge- 
leistete Arbeit 
— k(üdu + dv + ww) = — kSüdu, 


wo k eine wesentlich positive Konstante ist, und hiernach der in 
den Ausdruck des D’ALEMBERTschen Prinzips aufzunehmende Energie- 
verlust (Art. 16) 
ÔR = — [kS(üöu)dr, (7) 
womit zu bilden ist: 
JoSüðudr —ðW—òôR-— 88=0, 


oder nach Vornahme der in (1) angegebenen Umformung 
s 06 © ks 
Sstei +2B Br = S.) = kü)dudr = 
—Js(eB cos (n,2) — Ecos (n,y)) +X )ðu do = 0. 


Hieraus fließen die Bewegungsgleichungen für das absorbierende 
Mittel 


oü + kú = 2B (21 — &) (8) 
usw., wo wieder 
mE- v 
usw. und die Grenzbedingung 
X = — 2B(7 cos (n, 2) — &cos (n, y)) (10) 
usw. ist. In Vektorbezeichnung lauten diese Gleichungen 
oü + ki = 2Brotw (8a) 
w = ¿rotu 
P = — 2B[w,n], (10a) 


wo P= (X,Y,Z) der Druck auf die Quadrateinheit der Grenzfläche 
ist, n ein Einheitsvektor in Richtung der Normalen zum Flächen- 
element. 

Wenn man in der linken Seite der Gleichung des D'ALEMBERT- 
schen Prinzips die Variationen durch die wirklich eintretenden Ver- 
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schiebungen ersetzt, so geht diese bekanntlich (Art. 15 a. E.) in den 
Gesamtzuwachs der Energie über. Dieser beträgt somit in der Zeit- 
einheit 


d ds 


T=t/o(ü +i? + W)dr 
=  2B(E +n? + dr 
A_ 1 fre +i? + dr (12) 


28 _ ((Zu+Yi+ Zújde = 


-—2B E 7 é |do (13) 
Cos (n, £) COS (N, Y) COS (n, 2) 


ist. — Daß diese gedämpfte Bewegungsform für die Theorie der 
lichtabsorbierenden Medien ihre Bedeutung hat, sei nur erwähnt. Im 
folgenden Abschnitt werden wir die Rolle kennen lernen, die sie in 
der Umdeutung unseres Gleichungssystems auf elektromagnetische 
Vorgänge spielt. 
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Die elektromagnetische Lichttheorie. 


46. Übergang zu den Gleichungen der elektromagnetischen 
Lichttheorie. 


Indem wir uns nun dazu wenden, den Gleichungen der vorigen 
Artikel für die Bewegung in einem quasi-elastischen Mittel eine neue 
Deutung unterzulegen, schicken wir voraus, daß sie jene andere für 
die Fortpflanzung des Lichtes nicht ausschließen, sondern nur als 
einen Sonderfall in sich begreifen wird. In den vorstehenden Artikeln 
haben wir ein Medium betrachtet, das mit der Eigenschaft ausgestattet 
war, jeder Drehung der Volumeinheit w = (&,n,6) — abgelöst von 
ihrem Zusammenhang mit den Nachbarelementen — einen mit w 
proportionalen Widerstand Bw entgegenzusetzen. Durch Anwendung 
des D’ALEMBERTschen Prinzips 


Setüsu + 580 + WOu)dr+4B/(EdE + yòn + tdt dr — 
— [(Köu + For + Zöw)do=0, (1) 
wo u= (u,v, w) die Verschiebung des V olumelementes dr ist, X,Y,Z 
die Oberflächenkräfte sind, die auf die Begrenzung des (zunächst 


noch als endlich betrachteten) Raumes wirken, hatten wir die Glei- 
chungen [(1) bis (4a)] des vorigen Artikels) erhalten: 


eü=— 2B% — 2) usw. (2) 
für die Oberfläche 
X = — 2B(ncos(n,2) — é cos (m, y)) usw. (3) 
Ferner war 
ou ôv ow ; 
TUT U a a (4) 


während zwischen u und w die Beziehung bestand: 


w = 3rotu, 
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oder ausgeführt: 
le IR w 
=} (5 = ) usw. (5) 


Wir hatten endlich auch den Fall in Betracht gezogen, daß das 
Mittel ein reibendes (viskoses) ist, das der Bewegung u einen Wider- 
stand entgegensetzt, der der Geschwindigkeit ü proportional ist und 
zu ihr entgegengesetzt gerichtet ist. Bei dieser Annahme trat in 
den Gleichungen (2) noch links ein Glied + kú, + ko, usw. hinzu 
[voriger Artikel (8)]. 

Infolge der Gleichungen (2) ist die Beschleunigung ii mit dem 
Auftreten des Drehmonentes Bw unzertrennlich verbunden; und um- 
gekehrt veranlaßt dieses Moment wegen (5) eine solenoidale Verteilung 
des Vektors u in dem Feld. Nun aber bestehen Beziehungen ver- 
wandter Art zwischen elektrischem Strom und magnetischer Kraft 
(bzw. ihren Zunahmen) in dem elektromagnetischen Feld, wie es die 
Umgebung eines Stromleiters bildet, den ein veränderlicher elektrischer 
Strom durchfließt, oder in einem Magnetfeld, das sich relativ zu 
einem geschlossenen Stromleiter verschiebt. Nur müssen wir, wenn 
wir diese Analogie weiter verfolgen wollen, die Beschleunigung ü einer 
Kraftzunahme, z. B. der Zunahme der elektrischen Kraft (des Stromes), 
diese selbst also der Größe iı proportional setzen, während jenes 
Moment der anderen (hier also der magnetischen) Kraft proportional 
anzunehmen ist. Dann aber lassen sich die Aussagen der Formeln 
(2) bis (5) durchaus mit den experimentell festgestellten Beziehungen 
zwischen den Kräften im elektromagnetischen Felde, nicht nur der 
äußeren Erscheinung nach, sondern sogar nach Größe und Richtung 
der in Betracht kommenden Vektoren vergleichen. 

Um dies zu bewirken, wollen wir: 

1. Den Impuls (die Stoßkraft) oü als elektrische Feldstärke 
(Kraft) deuten; 

2. das Moment Bw als Ursache einer Beschleunigung in Rich- 
tung der Drehachse — wie etwa bei einer Schraube — ansehen 
und als magnetische Feldstärke (Kraft) deuten; 

3. ein widerstehendes (reibendes, viskoses) Mittel, das etwa einen 
Teil des Feldes ausmacht, als einen Leiter der Elektrizität auffassen. 

Wir identifizieren also unser quasi-elastisches Mittel mit einem 
elektromagnetischen Feld und setzen, wenn © = (X, Y, Z) die elek- 
trische Kraft (die auf die Elektrizitätsmenge 1 wirkende Kraft) an 
einer Stelle ist, H = (L, M, N) die magnetische (die auf einen 
positiven Magnetpol von der Stärke 1 wirkende) Kraft ist, a und b 


Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. 12 
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leiters vorerst als konstant gelten sollen, 


Il; ot = al 
oder 
ọù =aX; ọù =4Y; oü=aZ (6) 
2. Bw = — b0 
oder 
B£ = — bL; By = — b M; BE=—bN. (1) 


Indem wir die Richtung der Lichtschwingung u mit derjenigen 
der elektrischen Feldstärke zusammenfallen lassen, treffen wir eine 
Auswahl, zu der uns die Umstände nicht nötigen. Wir hätten ebenso 
gut die Vektoren Č und Q in umgekehrter Weise verwenden, d. h. 
die magnetische Feldstärke mit oü, die elektrische mit Bw identi- 
fizieren können, wie dies A. SOMMERFELD, R. REIFF und J. LARMOR 
(s. d. Note zu Art. 57) auch wirklich getan haben. Für unsere Auf- 
fassung, die von W. Tuomson und L. BOLTZMANN vertreten wird, läßt 
sich der Umstand geltend machen, daß es eine magnetische Kraft 
ist, durch welche die Drehung der Polarisationsebene hervor- 
gerufen wird. 

Führt man die Ausdrücke (6), (7) in die Gleichungen (2) — (5) 
ein, oder besser gleich in diejenigen, welche das widerstehende Mittel 
mit umfassen und jene als Spezialfall enthalten (vor. Art. (8), (9)), 
so erhält man, wenn man zuvor (5) nach der Zeit differenziert hat, 
das folgende System‘): 


le k IN aM 
er x) - 0 (8) 
usw 
2beöL_ 02 or 
am (9) 
USW, 


Ferner gilt wegen (4) die Beziehung: 


PARSE ERRLE A 
PER: 4 dy + Dr 9 > 


1) Wir wiederholen aus Art. 40, daß die Punkte über den Buchstaben 
u, v,... partielle Differentialquotienten bedeuten. Dies überträgt sich in der 
Folge auf alle hieraus abgeleiteten Größen X, .. s L,...€,9, A, p. 
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an allen denjenigen Stellen, wo k = Q ist; endlich ist allenthalben 


ðL o M . \ 
tra tn. (11) 


Der Zuwachs an Energie E der Gesamtmasse beträgt in der 
Zeiteinheit da 45 (11)] 


dE _ 


In (X? + Y? + ZYdr (12) 
und läßt sich i c.) durch den Zuwachs an Oberflächenenergie 
dE dS 
re (13) 


darstellen. 


47. Die Maxwellschen Gleichungen. 


Das Formelsystem des vorigen Artikels, das wir durch Über- 
tragung aus dem für das quasi-elastische Mittel erhalten haben, hat 
nun die Gestalt der bekannten Formeln, die MAXWELL für elek- 
tromagnetische Vorgänge aufgestellt hat, oder genauer des von HERTZ!) 
und HravısivE?) aus diesen abgeleiteten symmetrisch gebauten 
Formelsystems. Um die Übereinstimmung auch hinsichtlich der 
Konstanten herzustellen, führen wir an Stelle der Größen a, b, B, k 


vier andere — wesentlich positive — Größen c, £, u, 4 ein, indem 
wir setzen: 
Sa Le > Ve, 
=> y“ ; db 4V en? a) 
er, 1 a R 
cu’ Eee 
Man erhält hieraus: 
a È abe u, 
SO .C I MB? 
a° £ 4b? u } 
e izi B Tia) = 
ka? B- ;— 
=À c=|\/-V\e 
> ; Veu 


1) Untersuchungen über die Ausbreitung der elektrischen Kraft, Leipzig 
1892, 5. 215, auch Göttinger Nachr. 1890. 
2) Electrical papers, 2 voll. 1892, auch Phil. Mag. Febr. 1888. 
12% 
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Geht man mit diesen Werten in die Gleichungen (8), (9) des 
vorigen Artikels ein, so erhalten sie folgende Gestalt: 


eX + 4ni X = c(5, — =) 
et +41 Y=c( - (2) 
ô L 
eZ + 4a =e (ER) 
aZ aF 
el a T 
7 0X 0Z 
a E @) 
ö ðY 6X 
Ñ=- elz ay) 
oder in Vektorbezeichnung: 
cÈ +4mIE= crot$ (2a) 
us=-— crot Č, (3a) 
wobei A 
i=} V „€ 
= 4 
RR (4) 
w=}rtu=- EV 


gesetzt wurde, und Œ = (X, Y, Z) die elektrische, 9 = (L, M, N) 
die magnetische Feldstärke ist. An den Grenzen waren die Kom- 
ponenten des Oberflächendruckes X, Y, Z (eine Bezeichnung, die na- 
türlich nichts mit derjenigen für die elektrische Kraft zu tun hat) 
dargestellt durch [Art. 46 (3)]: 


X = $ V -& (M cos (n, 8) — N cos (n, y) 
Y = 5 pe (N cos (n, x) cm 7 cos (n, 2)) 3 (5) 
E d e2 (E cos (n y) — M eos (n £))- 

2 ET I e 


Die Gleichung der Energie lautet: 


En ar (e(X? 4+ YF? + Z3) +u(L? + M? + ND))dr+ 
A(X? + Y? + Z’)dr = ŽE. (6) 
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Die Volum-Energie E setzt sich also aus zwei wesentlich ver- 
schiedenen Bestandteilen zusammen, nämlich aus der elektromagne- 
tischen Energie 


Six +Y?+Z) + u + MHN’) jde 


und aus der gleichfalls immer positiven Größe 


t 
fat [aX?+ Y? + ZYdr, 
die mit 
en 
Are’ 

also mit dem Widerstand k des absorbierenden Mediums propor- 
tional ist, und welche sonach nichts anderes sein kann, als die in- 
folge der gehemmten Bewegung der Massenelemente durch Reibung 
erzeugte sogenannte JouLEschen Wärme (Art. 15). 

Der Zuwachs der Öberflächenenergie d’S/dt läßt sich (Art. 45 
a. E.) in die Form bringen 


ù Ẹ cos (n, £) XL cos (n, £) 
ER om cos(my)|do = 7z YMcos (n,y)|do = 
6: l1 § cos (n, z) | ZN cos (n, 2) 


7 CIRE! 7 
= f SIEN — ZM) cos (n, £)} do, 


wo S wieder die Summe von drei ähnlich gebauten Gliedern be- 
deutet. Die Gleichungen (2)— (6) sind diejenigen, die MAXWELL 
für die Beziehungen zwischen der elektrischen und der magnetischen 
Kraft in einem aus Nichtleitern (Dielektriken) und Leitern — auch 
Stromleitern — gebildeten Feld aufgestellt hat, in das von außen 
eine elektromagnetische Störung eingedrungen ist. 

Die eingeführten Größen c, u, c, A haben für das (immer als 
isotrop vorausgesetzte) Medium die folgende Bedeutung:?) 

& ist die „Dielektrizitätskonstante“, eine positive reine Zahl, die 
im leeren Raume den Wert 1 hat; 

u ist die Permeabilität, eine positive reine Zahl, im leeren 
Raume gleich 1, für die meisten Körper von 1 nur sehr wenig ver- 


1) S. Drue, Optik, Leipz. 1900, S. 249; oder Zenxeer, Elektromagne- 
tische Schwingungen usw. Stuttgart 1905, S. 13. 
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schieden, für paramagnetische Körper wie Eisen größer als 1, für 
diamagnetische wie Wismuth kleiner als 1. 
Die Bedeutung von c ergibt sich aus der Gleichung (1a) 


> Veu r: (7) 


die für den leeren Raum in 
B 
c= V? (8) 


übergeht. Daher bedeutet die (sehr große) Zahl ce (= 3 - 10! cm/sec) 
die Fortpflanzungsgeschwindigkeit [Art. 45 (5)] der (Transversal-) 
Wellen einer elektromagnetischen Störung, wie Licht, im leeren Raum 
(Äther). In einem Nichtleiter mit den Konstanten B’, &, u ist die 
Fortpflanzungsgesch windigkeit 

Be VB 0 

PENSIE o 
Wir kommen auf diese Beziehung im nächsten Artikel zurück. 

Endlich ist der Faktor A ein Maß für die Wärmemenge, die in 
einem die elektromagnetische Energie absorbierenden Körper ent- 
wickelt wird. Sie ist zugleich seine elektrische Leitfähigkeit. Während 
nämlich durch einen Nichtleiter elektrische Wellen ohne Wärmeent- 
wicklung hindurchgehen, wird nach der heute allgemein geteilten 
MAXWELLschen Auffassung gerade in Leitern die Energie der elek- 
trischen Bewegung in Wärme verwandelt. Metalle, die besten Leiter, 
absorbieren elektrische Schwingungen vollständig, indem sie sie in 
JouLgesche Wärme verwandeln. Für den leeren Raum und alle 
Nichtleiter, namentlich für die vollkommen durchsichtigen Mittel, 
ist A = Q. 

Licht ist nach dieser Auffassung nur eine besọndere Form der 
elektromagnetischen Störung. Wenn die Schwingungszahl einer 
Welle eine gewisse Grenze überschreitet, empfinden wir sie als Licht. 
Die am schnellsten schwingenden von H. HERTZ beobachteten Wellen 
mit elektromagnetischer Wirkung zeigten eine Frequenz von 10° 
Schwingungen in der Sekunde. Aber das äußerste Rot hat bereits 
die Schwingungszahl 395 - 101? und Violett gar 758 . 10%. Indem 
man Licht als elektromagnetische Wellen von großer Schwingungs- 
frequenz ansieht, nimmt man auch für die Fortpflanzung des Licht- 
strahles die Gleichungen (2), (5) in Anspruch. Beschränken wir uns 
auf Nichtleiter und setzen 4=0, so haben wir ja die obenstehenden aus 
den Formeln (2) bis (4a) des Art.45 abgeleitet, indem wir nur die Kon- 
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stanten mittels der Formeln (1) des Art. 47 durch andere, und den Vek- 
tor ú, die Änderung des Ausschlags, durch die elektrische Feldstärke € 
ersetzten [(6) (7) Art.46)]. Die magnetische Feldstärke fassen wir als 
eine Begleiterscheinung auf, die sich nicht als Licht bemerklich macht, 
die aber wegen des mit ihr verbundenen Energieaufwandes nicht un- 
berücksichtigt bleiben darf. Wir können dann auch die partikulären 
Integrale Art. 43 (9) der Gleichungen Art. 44 (1), nach entsprechen- 
der Umformung, als Integrale der MAXWELLschen Gleichungen an- 
sprechen. Man erhält so für ebene elektromagnetische (oder Licht-) 
Wellen das folgende System von Lösungen 


x-& 2% = Asin 2an(t — “HEY tre) 
q E y 


Y=5-2V 28 — Bsin2an(t - “+ytr2) (10) 


Z=ü:2 Oain ant tert, 


wenn man den Faktor 
7 
2 dany = 


in die Amplituden a, b, c eingehen läßt, wodurch sie in A, B, C 
übergehen mögen: ferner 


oder 


L-V: (CB — By) sin 2an(t — ty tr?) an 


usw. 

Wir werden diese Formeln später (Art. 58) auf den Fall an- 
wenden, daß die Ebene der einfallenden Wellen der Z-Achse parallel 
ist, und daß der Lichtvektor (die elektrische Feldstärke) in die Ein- 
fallsebene fällt. Dann gehen (Art. 44 (4)) die Gleichungen (10) über in 


X = Asingsin 2xn(t — aeg tying) 


Y = A cos ọ sin 2xn(t — Teneke) (12) 
AOR 
die magnetische Feldstärke wird (3) 
L=M=0 
ri Enge: — x cos g +y sin o (13) 
N=V& Asin2anlt — 2 7 )- 
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48. Folgerungen. Der Poyntingsche Strahlungsvektor. 
Das System der Gleichungen (2a), (3a) des vorigen Artikels 


crot Õ = EČ + 41€ 


1 
— ert@ = uf e 


ermöglicht es, zu der für einen Zeitpunkt bekannten räumlichen Ver- 
teilung der Vektoren & und , welche die Größen rot ©, A&, rot 
an jeder Stelle anzugeben gestattet, die Verteilung derselben auch 
für den nächsten Zeitpunkt zu ermitteln. Denkt man sich nun diese 
Berechnung von Zeitelement zu Zeitelement fortgesetzt, also die Glei- 
chungen (1) — etwa durch Potenzreihen, die in einem gewissen Be- 
reiche konvergieren — integriert, so ergibt sich aus der bekannten 
Anordnung der magnetischen und elektrischen Kraftlinien in jenem 
Zeitpunkt die Gestalt des Feldes für einen endlichen Zeitraum, sofern 
nur die einzelnen Medien, durch welche hindurch die Bewegung sich 
fortpflanzt, durch die Ortsfunktionen &, u und eventuell A definiert sind. 
c ist eine universelle Konstante. Aber auch dieses ebenso einfache 
wie umfassende System von Gleichungen, das der Reziprozität der 
elektrischen und magnetischen Kraft in eleganter Weise Rechnung 
trägt, wird gewissen Erscheinungen, die es erklären sollte, nicht 
gerecht. 

Im vor. Art. wurde die Fortpflanzungsgeschwindigkeit eines 
elektromagnetischen Bewegungszustandes in einem Nichtleiter 

; c 
Yen 

gefunden, wo c diejenige für den leeren Raum ist. Hiernach wäre 
das Verhältnis 


s= Vsu=N (2) 


der Fortpflanzungsgeschwindigkeiten einer Lichtwelle bei Übergang 
vom leeren Raum in ein durchsichtiges Mittel, wie Glas, eine nur von 
dem Material (e, u) abhängige Größe, während bekanntlich der 
Brechungs-Koeffizient N für verschiedene Lichtgattungen (n) ver- 
schiedene Werte hat. Die Größen £, u können hiernach nicht bloße 
Konstanten des Mittels sein. Man hat diesem Widerspruch durch die 
Einführung der übrigens auch sonst unentbehrlichen Begriffe: elektrische 
und magnetische Erregung D und $ (an Stelle der Feldstärken € und H) 
und Leitungsstrom 3 (an Stelle der Leitungsfähigkeit) abzuheltfen 
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versucht, indem man diese Größen in die Gleichungen (1) mittels der 
Beziehungen 


Best B=ud; J=1¢ (3) 
einsetzte. In dem so erhaltenen System 
crot 9 = D +4rÌ 


? (4) 
—crt&=B 


treten die Größen &, u nicht mehr auf, und man läßt es vorerst dahin- 
gestellt, ob und in welchen Fällen!) die Vektoren D, B, 3 und €, 9 
noch durch die Gleichungen (3) aneinander gebunden sind. 

Konnte man der erwähnten Schwierigkeit auf diesem Wege be- 
gegnen, so gelang dies nieht mehr, wenn es sich um die Erklärung 
gewisser Erscheinungen in selbst bewegten Medien handelte. Die Aus- 
dehnung der MAXWELLschen Formeln auf diesen Fall hat H. HERTZ 
unternommen.?) Wir wollen ihm darin nicht folgen und bemerken nur, 
daß seine Formeln nicht bloß das Dopr1Ersche Phänomen und die 
Aberration des Lichtes unerklärt lassen, sondern auch mit dem Ver- 
suche von FızEAu über Lichtwellen in einer strömenden Flüssigkeit 
nicht in Einklaug zu bringen sind. Dem letzteren zufolge teilt die 
Flüssigkeit diesen Lichtwellen, die sich in Richtung der Strömung 
bewegt, nicht ihre (volle) Geschwindigkeit mit; m. a. W.: Die Ge- 
schwindigkeit des Wassers w addiert (subtrahiert) sich nicht einfach 
zu derjenigen c des Lichtes, um diejenige c' des Lichtes in bezug 
auf das selbstbewegte Medium zu geben, es ist 


de+c+V. 


Da nun aber die Gleichungen von HERTZ-MAXWELL für ein gleich- 
förmig bewegtes Medium, wenn man mit ihm ein Koordinatensystem 
fest verbindet, in bezug auf dieses genau dieselbe Form haben, wie 
für das ruhende im ruhenden, in Integralform wenigstens (E. COHN, 
das elektromagnetische Feld, Vorlesungen über die Maxwellsche 
Theorie. Leipzig 1900, Seite 352), und zwar mit der gleichen Kon- 
stanten c und, wohlgemerkt, unter der stillschweigenden Annahme, 
daß die Zeit- und Raummaße die gleichen sind, wie für das ruhende 
Medium, so können sie für den erwähnten Fall die Verhältnisse nicht 
richtig darstellen. 


1) H. A. Lorentz, Enzykl. der math. Wissensch. V 2, S. 88. 
2) H. Hertz, Untersuchungen über die Ausbreitung der elektrischen Kraft. 
Leipzig 1892. S. 256. 


www.rcin.org.pl 


186 IV. Die elektromagnetische Lichttheorie. 


Aus diesem Grunde und zugleich in der Absicht, die elektrischen 
Vorgänge auch in ihrem Einzelverlaufe zu erfassen, hat H. A. LORENTZ 
die MAXWELL-HERTZschen Differential-Gleichungen durch andere zu 
ersetzen bzw. zu ergänzen unternommen. Seine Theorie der Elek- 
tronen wird zurzeit den vielgestaltigen Erscheinungen auf dem Ge- 
biete der elektromagnetischen Lichttheorie am besten gerecht. 

Bevor wir auf die LoRENTzsche Theorie eingehen, wollen wir 
aus den vorstehenden Gleichungen einen Satz ableiten, der auch für 
sie seine Gültigkeit behält: den PoynTınGschen Satz von der Fort- 
pflanzung elektromagnetischer Energie. 

Wir hatten oben Art. 47 (6) die Energiegleichung in die Ge- 
stalt gebracht dE ds 

A aa, 6) 

wo der Zuwachs an Volum-Energie im Innern eines geschlossenen 
Raumes T durch 


dE d 1 2 = | í 
Ei fE CEP agd + [alEFar (6) 


E’=-%°+7?+Z; S%=-D2’+M+N 


dargestellt ist; die Abnahme, indem Energie durch die Oberfläche 
von T nach außen entweicht, durch 


48 — 1 feStoos@ma)(FN-ZM)do  (M) 


mit 


Wir gestalten diesen Ausdruck um. Nach dem LarLaceschen De- 
terminanten-Satz ist 


. (or, EF XL+YM+ZN| 
S(YN— ZM? -=S$| iry ÜIBX+MY+NZ LIFPFN | 


= SX°.SD- (SXL} = €. H?—(E]|- H|cosV)? 
= ¢}|H sin? V, 
wenn V der Winkel von & gegen 9 ist, und Œ, Ẹ wie oben die 
absoluten Beträge (Längen) der Vektoren ©, 9 sind. 
Ist nun «, ß, y diejenige Richtung s, die sowohl auf dem Vektor €, 


wie auf Ö) senkrecht steht (ebenso wie das Vektorprodukt [E,9], mit 
welchem s dem Sinne nach übereinstimmen möge), so ist, wegen 


X cos« + Y cosß + Z cosy = 0 
L cos« + M cosß + N cosy = 0, 


Don (YN— ZM) A usw. 
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Daher wird: 
S{ecos(n,z)(YN— ZM)} =S[eos(n,z) cose} |E] 6| sin V 
= cos (ns): C|- H|sin F, 
und der Ausdruck für die durch die Oberfläche ausströmende Energie 
lautet 


- —— -5 c | È| - [H| - sin (E, H) cos (n,s)do 


1 
= a ©| cos (n,S)do, 
wenn man den „PoynTINGschen Strahlungsvektor“ 
S-,,[69] (8) 


(mit dem Betrage |5|) einführt, dessen Richtung mit der von s zu- 
zusammenfällt. 

Die Energiegleichung 

= L | |S] cos (mS)do = 0, (9) 

derzufolge die Energieabnahme gleich der Strömung durch die Ober- 

fläche ist, läßt sich mit Hilfe des Gaussschen Satzes in die Form 


bringen dE 
u” fair Sar. (9a) 
Auf ein einzelnes Raumelement von der Größe 
dr=1 


angewendet, sagt diese Gleichung 
+drS=0 (9b) 


aus, daß in einem Nichtleiter (für den A = 0 ist) an allen den Stellen, 
wo div © verschwindet, die elektromagnetische Energie E sich weder 
vermehren noch vermindern kann. Eine Vergleichung der Formel (9b) 
mit derjenigen der Kontinuität 


dlog eo 
dt 


+divv=0 


läßt erkennen, daß der Vektor S gegenüber einer Materie „Energie“ 
von der Dichte e” dieselbe Rolle spielt, wie der Vektor v gegenüber 
einer flüssigen Masse von der Dichte ọ. Wo div © positiv ist, sind 
Energiequellen, wo negativ, Senken einer im übrigen unzerstörbaren 
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und nicht vermehrbaren Flüssigkeit vorhanden. Die Richtung des 
Vektors © ist (8) senkrecht zu Œ und 9, ist also im isotropen 
Medium diejenige des Lichtstrahls (der Wellennormalen). & selbst 
kann somit im Falle hochfrequenter Öszillationen als Geschwindig- 
keit der Energie des Lichtes aufzefaßt werden. 


49. Die Lorentzschen Gleichungen. Ruhendes System. 
Aus der ersten der Gleichungen (4) des vorigen Art. 
c rot = Ò + 4x3 
erhält man (Art. 22 a. E.) 
div (Ò + 4x3) = 0, 
wo D die elektrische Erregung, I der Leitungsstrom ist. 
Denkt man sich einen Raumteil T, innerhalb dessen sich ein 
elektromagnetischer Prozeß abspielt, mit einer geschlossenen Fläche, 


die keinen von Elektrizität durchströmten Leiter trifft, umgeben, so 
ist das über den Raum ausgedehnte Integral 


f div (Ò + 4r 3)dr = f iivdar = d für Dar =0, 


weil das über div 3 erstreckte Integral bei Anwendung des Gauss- 
schen Satzes (Art. 24) verschwindet. Das Integral 


Ane = f div Dd: (1) 


hat somit den Charakter einer in der Zeit unveränderlichen Größe, 
ähnlich einer Masse. Man nennt die in dem Raume T enthaltene 
Elektrizitätsmenge e seine elektrische Ladung. Sie kann positives oder 
negatives Vorzeichen haben. Die Ortsfunktion 

div D = div eÈ = 4rọ, (2) 


also die elektrische Ladung der Volum-Einheit an der Stelle x, y, z, 
heißt die elektrische Dichte. *) 

An diese Begriffe knüpft die Elektronentheorie von H. A. LORENTZ 
an. Während alle früheren Theorien, wie die von CL. MAXWELL, 
E. Conn, H. Hertz, ©. Heavisıpe beliebig große Raumteile mit elek- 
trischer Masse stetig erfüllt angenommen haben, denkt sich LORENTZ 
nur bestimmte (etwa kugelförmige) Raumteile von kleinster Dimen- 


1) Daß dem Buchstaben og hier eine andere Bedeutung beigelegt wird, ala 


in früheren Artikeln, kann nicht irre führen, weil wir die Gleichungen dort 
nicht mehr benutzen. 
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sion, „Elektronen“ genannt, mit Elektrizität von bestimmtem Vor- 
zeichen erfüllt, und zwar dasselbe Elektron für alle Zeiten mit der- 
selben Ladung. Wie sich die Elektronen zu den Körperatomen ver- 
halten, läßt man dahingestellt. Doch nımmt man an, daß in einem 
elektrisch nicht geladenen (neutralen) Körperatom sich die positiven 
und negativen Elektronen zur Gesamtladung Null vereinigen. 

Eine elektromagnetische Erregung wird von einem Körperatom 
zum anderen, von einer ponderablen Masse zur anderen durch Ver- 
mittlung des Äthers übertragen, der dabei gleichfalls „erregt“ wird. 
Ebenso wie der Äther den leeren Raum erfüllt, so durchdringt er 
auch die Elektronen und die ponderable Masse, als ob sie nicht vor- 
handen wären, und überträgt auf sie den Erregungs-(Schwingungs)- 
zustand, der, je nachdem er in Öszillationen besteht, die kürzere oder 
längere Wellenlänge haben, als Licht oder als elektromagnetische 
Störung wahrgenommen wird. 

Den Erregungszustand im Molekül eines Nichtleiters (häufig 
durchsichtig) hat man sich als eine Trennung der im ungestörten 
Zustand vereinigten zwei Arten von Elektrizität (von Elektronen) zu 
denken, die (wie dies auch MAXWELL annimmt) in einer gegenseitigen 
Verschiebung (displacement) der beiden besteht. Die Trennung der 
in jedem solchen „Dipol“ vereinigten positiven und negativen Elek- 
tronen kann nur durch eine fortgesetzte elektrische Erregung aufrecht 
erhalten werden — bei unserer Auffassung durch fortwährende Er- 
neuerung der Stöße — 

ei=+Dd = 


Man könnte sich den Vorgang im Äther ähnlich denken; aber 
der freie Äther enthält keine elektrischen Massen, auch keine im ge- 
bundenen Zustand (keine Dipole). 

In den Molekülen eines Leiters andererseits wird der Zerlegung 
der Elektrizität in positive und negative geringerer Widerstand ent- 
gegengesetzt, wie in denen eines Nichtleiters; die Erregung (Kraft) 
bewirkt, daß die gegenseitige Entfernung der ungleichnamigen Elek- 
tronen zunimmt, nur verzögert durch die Reibung. Indem sich beide 
in entgegengesetztem Sinne bewegen, bildet sich der elektrische Strom. 
— Pflanzt sich außer diesem „Konvektionsstrom“ noch ein oszilla- 
torischer Erregungszustand durch den Leiter hindurch fort, so über- 
lagert sich dieser jener Fortbewegung.') 


1) Von Nichtleitern, die undurchsichtig sind (wie Schwefel oder Kautschuk), 
welche also die elektromagnetischen Schwingungen, nicht aber die des Lichtes 
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Dies etwa ist das Bild, das man sich zurzeit von den elektro- 
magnetischen Vorgängen in Nichtleitern und Leitern macht. Doch 
wollen wir gleich zufügen, daß nur wenige Züge dieses Bildes wirk- 
lich verwendet werden, wenn es sich um die Aufstellung und weitere 
Behandlung der Differentialgleichungen handelt, welche jene Vorgänge 
beschreiben. Wir werden auf diejenigen Gedanken, die tatsächlich 
zur Verwendung kommen, jedesmal ausdrücklich hinweisen. 

Was nun diese Gleichungen für den Erregungszustand angeht, 
so übernimmt H. A. LORENTZ zunächst für den leeren Raum (Äther) 
einfach diejenigen von MAXWELL. Sie ergeben sich aus denen (1) 
(4) des Art. 48, indem man 


e=p= LITER ZZ 


setzt, und lauten 


crot D = Č (3) 
-cert&=-H (4) 
dvs&E = dv®=4no = 0 (5) 


(wo die letzte nach (2) wiederholt ist) Hier ist also & die elek- 
trische, $ die magnetische Feldstärke, c die Lichtgeschwindigkeit im 
leeren Raum. 

Für das Innere eines Elektrons aber, sowie durchschnittweise 
auch für jeden Raumteil, der mit Elektronen mehr oder weniger dicht 
gefüllt (elektrisch geladen) ist, setzt LORENTZ 


div Œ = 4mg, (6) 


wo dann ọ eine Funktion des Ortes und der Zeit ist. (Diese Defini- 
tion von ọ unterscheidet sich also von derjenigen (2) von HERTZ.) 

Die Bedingung für die Erhaltung der elektrischen Masse in einem 
Elektron, bzw. für die Anzahl der Elektronen, die von einer sich 
fortbewegenden und zugleich sich verändernden Fläche eingeschlossen 
sind, liefert die Kontinuitätsgleichung (Art. 23, Fußnote) 


de : 

at m dir= (7) 
wenn d die Geschwindigkeit des Volumelementes ist. 
ungeschwächt durchlassen, nimmt man an, daß ihre Körperatome aus solchen 
Dipolen bestehen, die zwar von kurzwelligen Lichtoszillationen, nicht aber 
(oder doch viel weniger) von langwelligen elektromagnetischen erregt werden, 


derart, daß die Energie einer Lichtwelle in Schwingungen der ungleichnamigen 
Elektronen der Dipole gegeneinander umgesetzt und somit zerstreut wird. 
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Ein elektrischer Strom besteht nach LORENTZ in der Bewegung 
von positiven Elektronen in der Stromrichtung und von negativen in 
der entgegengesetzten. Ist v ihre Geschwindigkeit, so heißt die Größe 


ed, 
also das Moment (der Impuls) der elektrischen Masse bewegter Elek- 
tronen, die Konvektion. Dieser überlagert sich die Erregung & (der 
„Verschiebungsstrom“ nach MAXWELL) des Äthers an derselben Stelle. 
Der Gesamtstrom an einer Stelle ist somit 


Č + 4rov. 
Nun ist, wegen (6) 


div (© + 4xọ0) = 4a?! + 4x div(ov) 


eine Größe, die wegen (7) verschwindet. Der Gesamtstrom ist also 
durch eine Rotation darstellbar (Art. 31), die für ọ = 0 wegen (3) 
in crot H übergehen muß. LoRrENTZ setzt deshalb auch für einen 
im freien Äther bewegten Elektronenstrom — wie etwa den in den 
W. KaursmanNschen Versuchen von der Kathode ausgehenden 
Strom — die folgenden Gleichungen!) an, deren Form durch die 
Analogie mit den MAXWELLschen Gleichungen Art. 48 (4) für den 
Stromvektor nahegelegt wird, 


c rot H = Ẹ + 4rọv (8) 
— cerot ¢=Ď, (9) 
wozu wegen i 
divġ =0 


noch angenommen wird 
div = 0. (10) 


Diese Gleichung sagt aus, daß es keinen „freien“ (vom polar 
entgegengesetzten unabhängig existierenden) Magnetismus gibt. Die 
Gleichungen (7)—(9) hat man sich in jedem Punkt des Raumes als 
streng erfüllt vorzustellen. Nur setzt ihre Benutzung die Kenntnis 
von ed, d.h. die Lage und Bewegung aller Elektronen eines Systems 
voraus. Man kennt sie z. B., wenn es sich um einen stationären 
Strom in einem linearen Leiter handelt. In anderen Fällen müßte 
man den Einfluß der nicht geladenen Körperteilchen auf die Be- 
wegung der Elektronen übersehen können, was ausgeschlossen ist. 
Deshalb leitet LORENTZ aus jenen Gleichungen solche für Mittelwerte 


1) S. den öfter angezogenen Bericht von Lorentz in Enzykl. d. math. 
Wiss. V, 2. S. 155 fl. 
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der betrachteten Zustandsgrößen in ponderablen Körpern ab, auf die 
wir jedoch hier nicht eingehen können.?) Die aufgestellten Gleichungen 
sind indessen bereits einiger Anwendungen fähig und durchaus charak- 
teristisch für die Theorie. Wir können uns deshalb hier, wo es sich 
nur um eine Skizze der LuRENTZschen Auffassung handelt, auf sie 
beschränken. Ihr Vorzug besteht vor allem in ihrer Verwendbarkeit 
auch für bewegte Ladungen, die uns später noch beschäftigen werden. 
Insbesondere läßt sich auf Grund derselben, wie man sehen wird, das 
FızeAusche Versuchsergebnis erklären. Wir ziehen zunächst aus 
den Gleichungen (3)—(10) einige Folgerungen. 


50. Die elektrische Erregung und die magnetische Kraft. 
Ihre Potentiale. 


Die Komponenten der Kräfte des elektrischen?) und magnetischen 
Feldes, das durch Elektronen in gegebener Lage und Bewegung er- 
zeugt wurde, genügen acht Gleichungen, die sich aus den LORENTZ- 
schen (3)—(10) des vorigen Artikels in Vektorform 


c rot H— È + 4xọv (1) 
—crotč=$ (2) 
div € = 47ọ (3) 
div H = 0 (4) 
e . R a 
zı + div (ev) = 0 (5) 
durch Zerlegung in die Koordinatenform ergeben: 
ƏN ƏM Taer . He De 
irn E T 
oL 0N 0X 092 . = 
e(z — 7) = Y+4nev,; (5, = A =M _ (la);(2a) 
ðM ƏL ; ; a AI a = 
(az ay) ZZ +t tron cr Bi 
A RCE 702 ðL = x 
x ae öy +7, 420; Fz SW (3a); (4a) 


1) S. den mehrfach erwähnten Enzyklopädie- Artikel von Lorentz, V 2, 
S. 200 f. 

2) Wir schließen hiermit im wesentlichen an die Bezeichnung von LorExNTZ 
an, werden aber im Text öfter statt dessen das Wort „elektrische Kraft“ ge- 
brauchen, die ja im leeren Raum mit der „Erregung“ zusammenfällt, wie wir 
auch den Buchstaben & (statt D bei Lorentz) hierfür beibehalten wollen. 
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wozu noch die Kontinuitätsgleichung kommt: 


tt © 
Hier sind v, V, Y, die Komponenten der Geschwindigkeit v des 
Konvektionsstromes ov. Man kann aus den 8 Gleichungen (1a)—(4a) 
durch Elimination von 5 der 6 Größen X,... L,... solche für die 
einzelnen Komponenten herleiten. Wir wollen diese Elimination 
durch Vektorreehnung ausführen. Wendet man die Identität (Art. 31 


(4a)) 


auf die Gleichung (2) an, indem man beiderseits die Rotation bildet, 


und setzt rot Ď in die nach t abgeleitete Gleichung (1) ein, so er- 
hält man 


rot rot E = — AČ + grad div € (6) 


c rot $ = — ¢ rot rot Č = Ẹ +47 (ov $ 
Jt \ 


oder (6): 
AE-5&-4n grad ọ +28 Zen). (1) 
Man erhält auf demselben Weg 
Le 4 
A= AË = — rot (ev). 8) 
Durch die Gleichungen (7), (8) sind die Vektoren ©, 9 — und da- 
mit auch ihre Komponenten — isoliert. Aus (7) folgt 


ts 2 4x ð 
BI -,/1=- Anz, -L 3 zil? a); usw., 
aus (8) 
1y 4m (ölev,) _ ley). 
AL— al = (e — ee); usw. 

Statt der Kräfte selbst führt man jedoch besser ihre Potentiale 
ein, und zwar zunächst für den Solenoidal-Vektor 9 (Art. 31) das 
Vektorpotential X durch 

H= rot. (9) 

Die Gleichung (2) 
0=rtE+Ż$ (2) 

geht dann über in 


0 = rot (€ + u. 


Führt man nun weiter für den in der Klammer stehenden Potential- 
vektor (Art. 29) durch die Annahme 


G=— u — grad p (10) 


Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. 13 
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ein skalares Potential p ein, und setzt aus (9), (10) die Werte für 
Œ, H in die Gleichungen 
rot $ = ié + 4zev) (1) 
div © = 4xọ (3) 
ein, so erhält man 
rot rot X = — AU + grad div A 
1 le . 
= 5- zA — grad ọ + dot), 

oder 

grad (div X + 9)- AN — ŠM + Tor; (11) 
und 

div (- ti — grad p) =4np, 
oder, weil div grad ọ = Ag ist, 
ee 19 1» 

— (ir A+ $o) = Ap — ZË + Aro. (12) 
Wegen (9) ist die Funktion X nur bis auf einen Gradienten be- 
stimmbar. Man kann sich diesen so bestimmt denken, daß der Klam- 
merausdruck links in (11), (12) verschwindet. In der Tat: Es seien 
Aa Po zwei Funktionen, die den Gleichungen (11), (12) genügen. 
Dann läßt sich eine Funktion y so bestimmen, daß auch 


1. 
p =por A 
A = N, — grad y 
genügen. Denn setzt man diese Werte in (11), (12) ein, so kommt, 


Ag div grad y = Ay, 


grad (div W — Az + 9 + hä) = AA — Zi + Tov 


ô (2: 1, I t 

2, (div M — Az + =P + ži) =Ay—- sp ANE: 
Bestimmt man nun die Funktion y so, daß je der Klammerausdruck 
auf der linken Seite verschwindet, so haben die zur Berechnung von 
Œ, H zu verwendenden Potential-Funktionen A, die Gleichungen 


zu erfüllen F 
Ap — a? = — 4xrọ (13) 


AU U — Fon. (14) 
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Weil nun umgekehrt zu irgendeinem Lösungspaar pp, A, dieser 
Gleichungen immer eine Funktion y von der angegebenen Art ge- 
funden werden kann, so können die Gleichungen (13), (14) an Stelle 
von (11), (12) zur Bestimmung von œ, A dienen. Zwischen beiden 
Funktionen besteht noch die Beziehung (wegen (11), (14); (12), (13)): 


div X +Żġ=0, (15) 


welche die Gleichung für y ersetzen kann. 

Die partiellen Differentialgleichungen (13), (14) für das skalare 
Potential p und das Vektorpotential A, die vermöge (9) und (10) den 
Vektor & und den Solenoidalvektor 9 definieren, gleichen im Falle 
einer stationären Bewegung denen (9), (10) des Art. 31, die wir dort 
für die Potential- und Solenoidalkomponenten eines allgemeinen 
Vektors aufgestellt haben. Die Dichte ọ gibt die Quellen-Verteilung, 
der Konvektionsstrom od die Wirbelverteilung an, von denen Œ 
und 9 abhängen. — Unter Einführung eines vierdimensionalen Ge- 
bildes, das sich durch die drei Raumkoordinaten x, y, 2 und die 
Zeit t bestimmt, hat Mınkowski (in einem kurz vor seinem Tod 
redigierten Vortrag, den er in der Naturforscherversammlung in Köln 
gehalten hatte, „Raum und Zeit“, Leipzig 1909, S. 12) die Potentiale 
p, A in eines zusammengefaßt, dem sich in den Begriffsbildungen 
jenes Raum-Zeit-Koordinatensystems, was hier nicht ausgeführt werden 
soll, eine elegante Deutung beilegen läßt. 

Im Fall einer stationären Bewegung gehen die Gleichungen (13), 
(14) über in 


Ap = — 4rọ (16) 
4x 
AU=— os, (17) 


deren Integrale wir, unter der Annahme, daß g, X im Unendlichen 
in bestimmter Weise verschwinden, oben (Art. 30 (7), (10) und Art. 31 
(5b), (6a)) aufgestellt baben: 


p= ftar (18) 


1 o v 
N t 19 
{ i dt, (19) 
wo Q = rot A, È = — grad und die Komponenten 
2 29 
> pea E , USW., ER uam 
62 oy 0x 2 


sind, wenn durch die Indizes x, y, z die Komponenten des Vektors, 
an den sie angehängt sind, bezeichnet werden. 
18% 
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5l. Anwendung auf stationäre Zustände. 


Einige einfache Beispiele mögen die Verwendung der vorstehen- 
den Formeln zeigen. 

1. Beispiel. Das Innere einer sehr kleinen Kugel vom Halb- 
messer « sei mit elektrischer Masse geladen. 

Untersucht man ihre Wirkung auf solche Punkte des Raumes, 
für welche der Abstand r vom Kugelmittelpunkt gegen œ sehr groß 
ist, so kann man für jeden außerhalb der Kugel gelegenen Raum- 
punkt (vorig. Art. (18), 


d 
p= edr i fedr= $ (1) 


setzen, wenn e, die Ladung (Art. 49), eine von r unabhängige posi- 
tive oder negative Konstante ist. Dann aber ist p nichts anderes 
als das Potential einer umgekehrt dem Quadrat der Entfernung pro- 
portional wirkenden Fernkraft, wie sie das COULOMBsche Gesetz 
einer elektrischen Masse e in a, b, c zuschreibt, die auf die elektri- 
sche Masse 1 in x, y, z wirkt. 

Hat man zwei kleine Kugeln von den Halbmessern «, «, in 
a,b, cunda,,b,, &, so läßt sich außerhalb derselben ihre Wirkung 
auf die Masse 1 in z, y, z wieder durch (Art. 29) 


p-i+ä 2 


darstellen, wo e, e, positive oder negative Konstanten sind. Da € 
der Gradient von — ọ ist (vor. Art. a. E.), so wird, wenn wir die 
elektrischen Massen als ruhend, v = 0, also Y = 0 annehmen, die 
elektromagnetische Energie (Art. 48) ausgedrückt durch 


t; 1 Oyp\? (0p\?  /(ög\? 
E = (Zieitar z S + (25) + (2) )ar 
Diesen Integralausdruck haben wir oben, wenn auch auf Grund einer 
ganz anderen Deutung (Art. 32 (7)), berechnet und dafür 


1 2 2 1 H 1 
E= i6 2% = ns = = T + konst. (3) 
gefunden, wo 
R? = (a — a) + (b — b) + (e — G) 


das Quadrat des Abstandes der elektrischen Massenpunkte «, «, ist. 
Die in dem Medium vorhandene elektromagnetische Energie ist 
also, abgesehen von einer positiven Konstanten, gleich dem Poten- 
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tial ee,/R der zwischen den beiden Ladungen wirkenden Anziehungs- 
oder Abstoßungskraft. 

2. Beispiel. Ein konstanter gradliniger Strom fließe in Richtung 
der positiven Z-Achse durch einen sehr dünnen zylindrischen Leiter 
vom Querschnitt 1; o sei die in der z 
Zeiteinheit hindurchgehende Elektrizitäts- 
menge (die Stromdichte). Dann sind die 
Komponenten der Stromgeschwindigkeit 


b,=p,=0. Wir setzen ferner p, = 1. r 
Für eine Stelle des Stromes im Abstand & 
& vom Ursprung (s. d. Figur) ist das Volum- 0 y 
element dr =1.d&, daher (vor. Art. a. E.) 77 
(æy) 
1 d 
X= X, SONS T. = Fig. 26. 


Es genügt, das Feld in der X Y-Ebene zu kennen. Sei R der Ab- 
stand eines Punktes derselben vom Ursprung, 


R= py 
und 
r=R+8, 
so wird 
+% ai 
ð Ji ER Kü dý 
02° cJöxyRt& 
Daher ist 
Ber ar. San 
u RVR ES Re 
Man findet ebenso: 
eh 
ra 
Daher sind die Komponenten der magnetischen Kraft 
ol ur, 08, del a E 
L= Te M a a e ONE (4) 


wenn @ der Winkel von R gegen die X-Achse ist. 

Dieser Ausdruck für die senkrecht zur Verbindungslinie R ge- 
richtete magnetische Kraft stellt genau das BioT-SavAartsche Ge- 
setz für die magnetische Wirkung eines unendlich langen gerad- 
linigen Stromes dar.') 


1) Eigentlich widerspricht die Voraussetzung eines unendlich langen ge- 
radlinigen Stromes der oben (Art. 50 a. E.) gemachten Annahme, daß die Funk- 
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Wir bilden weiter 


teat _ i "at 
Pa T 
und erhalten 
e 2 a0, a. dag 
Pr R?’ dy R?’ EN T ERA 


Daher ist, wegen 


E+-1= — grad p, = 0, 


d. h. die elektrische Kraft steht senkrecht zur Stromrichtung. Dieses 
Ergebnis widerspricht der Erfahrung. Eine Kraft in der angegebenen 
Richtung ist nicht vorhanden. Man muß eben annehmen (Art. 49), 
daß zwet Ströme von entgegengesetzter Richtung und entgegengesetzten 
Vorzeichen der Ladung sich überlagern und in ihrer elektrischen 
Wirkung nach außen aufheben. ` 

3. Beispiel. Die Stärke eines elektrischen Stromes kann in 
zweierlei Maß gemessen werden. 

Für einen Stromleiter von kleinem Querschnitt q sei die in 
der Zeiteinheit durch die Querschnittseinheit fließende Blektrizitäts- 
menge (die Stromdichte) j bekannt. Dann ist die für alle (auch 
ungleichen) Quersehnitte gleiche Größe i = j.:q die Stromstärke, in 
elektrostatischen Maße gemessen. Das elektromagnetische Maß J für die 
Stromstärke liefert die Arbeit, die bei einer Umkreisung des Leiters 
durch einen Magnetpol von der Stärke 1 geleistet wird. Diese Ar- 
beit wird durch das Linienintegral dargestellt 


4nJ = /(Ldx + Mdy + Ndz) = (9, d). (5) 
Es kann nach dem Satze von STOKES (Art. 28, (3a)) in ein Flächen- 


integral 
fs. d8) = f qot H),do = tz (o0,do (6) 


verwandelt werden, das sich über eine durch den Integrationsweg 
von J begrenzte Fläche erstreckt, oder vielmehr über denjenigen 
Teil derselben, wo der Vektor ev von Null verschieden ist, d. h. 


tion X und ihre Ableitungen im Unendlichen verschwinden. Man möge sich 


daher den Schluß des Stromes in entsprechend weiter aber endlicher Entfernung 
vom Ursprung vorgenommen denken. 


www.rcin.org.pl 


51. Anwendung auf stationäre Zustände. 199 


wo der Stromleiter geschnitten wird. Wir können also diese Fläche 
mit dem Querschnitt q zusammenfallen lassen, für den ọ und Y =v, 
als konstant gelten können, und erhalten 


Nun hängt die Dichte o derjenigen elektrischen Menge, die den Quer- 
schnitt q passiert, mit der Stromdiehte j durch die Gleichung zu- 
sammen 
elv] =5. 
Daher besteht zwischen dem elektrostatischen oder mechanischen Maße i 
und dem elektromagnetischem Maße J einer Stromstärke die Beziehung 
Boh (7) 


wo c die Liehtgeschwindigkeit im leeren Raume ist. 

Was die Dimensionen der im vorstehenden eingeführten Größen 
angeht, so ist das in Beisp. 1 berechnete Potential der Fernkraft, 
die eine kleine elektrische Masse e auf eine solche e, ausübt, 


ee, 
m 
eine Arbeit im Sinne der Mechanik ponderabler Massen, hat also 
die Dimension (Einleitung) 


E = [Pmt-?]. 


Demnach ist die Dimension einer Elektrizitätsmenge e, mechanisch 
gemessen, A 

[e] = [Wemst-i] s 
und diejenige der Dichte einer räumlich verteilten elektrischen Menge 
(s. oben (1)) r 

[ọ] = I1"m2t-1]. 


Die Polstärke eines Magneten hat dieselbe Dimension, wie die 
Elektrizitätsmenge e, weil die Dimension für || dieselbe ist, wie 
die für |. Diese letztere ist, wie sich aus der Energieformel (12) 
des Art. 46 ergibt, wo e, u reine Zahlen sind (Art. 45), oder auch 
aus (8a) des Art. 46, weil 

Eee] 
als Energie (Einleitung), 


le] = 181 = [tm] 


www.rein.org.pl 


200 IV. Die elektromagnetische Lichttheorie. 


ferner (Art. 47) 
[IS] = [mt]. 


Für die Stromstärke [J] in elektromagnetischem Maße (5) findet 
man 


W= [itme] 
und daher für die Stromstärke [i] in mechanischem Maße: 


[= Qm?) 


52. Nichtstationäre Zustände. 


Die allgemeinen Integrale der früher (Art. 50 F. (13) (14)) ge- 
fundenen partiellen Differentialgleichungen, denen die Potentiale g, A 
genügen, lassen sich, was wir hier nicht beweisen wollen, falls diese 
Funktionen im Unendlichen verschwinden, durch die folgenden Raum- 
integrale darstellen. Das Integral von 


1 08 
Ap — 35a = tne (1) 
ist 
= 
p = ftzår, (la) 


wenn 9 bedeutet: die (gegeben vorliegende) Funktion o(x, y, z, t), 
gebildet für t — L, statt für ti, also 

o- (4% - 2); 
wo P= yH 


ist.!) Ferner ist das Integral von 


nu = Aago (2) 
E p E r 
P 1 fizar (2a) 


1) Den in t+7 (statt pe z) geschriebenen Lösungen, die ebenfalls 


formal befriedigen, würden Wellen entsprechen, die sich auf das Erschütterungs- 
zentrum zu, statt von ihm fortbewegen; sie werden deshalb unterdrückt. Das 
Oberflächenintegral, das im allgemeinen noch hinzutritt, verschwindet im oben 
angenommenen Fall. — Das allgemeine Integral hat, im Anschluß an die Inte- 
gration derselben Gleichung von Kirchhoff für ọ = 0, 1896 Tedone hergestellt. 
S. Enzykl. d. math. Wiss. IV 211, S. 278. 
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wo ọ0 ebenso zu verstehen ist, wie 0, und wo ọ (Art. 49) die an 
der Stelle x,y,2 zur Zeit t herrschende Dichte der Elektronen ist, 
die sich dort mit der Geschwindigkeit v gegen ein im Raume festes 
Koordinatensystem bewegen. Zwischen p und A besteht dann noch 
die Beziehung (Art. 50 (15)) 


div X +Żġ = 0. 


Wir wollen die Potentiale p, M, die man wegen der in (1a), (2a) 
auftretenden Größen 0, od verzögerte (retardierte) Potentiale nennt, 
und die zugehörigen Kräfte nun auch für einen Fall von nicht 
stationärer Bewegung bilden. 

Beispiel. Oszillierender Dipol nach HERTZ.*) Auf der Z-Achse 
eines rechtwinkligen Koordinatensystems befinden sich in der nächsten 
Nähe des Ursprungs zwei schwingende Elektronen mit entgegen- 
gesetzt gleichen Ladungen +e: Es ist das elektrische und mag- 
netische Feld zu bestimmen. 

Wir integrieren die Gleichungen (1), (2) unter der Annahme, 
daß, wenn sich das Elektron Q im Abstand é vom Ursprung befindet, 
E eine sehr kleine Größe ist. 

Ist O der Ursprung, P ein Punkt z, y, z des umgebenden Raumes, 
so läßt sich die Entfernung r’ des Punktes P von dem Elektron Q 
durch den Abstand OP = r ausdrücken 
wie folgt. 

Ist # der Winkel von OP gegen 
die Z- Achse (s. d. Figur), so ist für 
kleine Werte von &: 


zZ 


Z 


r =r—țos?=r- >. 


Ferner ist 


Die zur Zeit t — 4 von Null verschiedenen Elemente odr in (la), 


(2a) kann man nun durch die Ladung & punktförmiger Elektronen 


ersetzen: 
> e, 1 > 
A F) A ER 


1) H. Hertz, die Kräfte elektrischer Schwingungen, Wied. Ann. 36, 1889 
Ges. Abhdlgn. II, S. 147 ff.) und H. A. Lorentz, Enzyklop. d. math. Wiss. V,s, 
8. 177 ff. 
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Entwickelt man die Funktion Z von & und t—r/ce=t—r/c+o, wo 


25 
g = 
re 


ist, nach Potenzen der kleinen Größe 6, so wird 
ae, 


wo durch die Doppelstriche Funktionen von ¢— r/c bezeichnet 
werden mögen. Dann ist!) in erster Annäherung 


p-D (+3) (G+) 5 DNec+; De, 


weil é eine von der Zeit unabhängige Raumkoordinate ist. Analog 


erhält man 
1 pm -— —/ 
ter 


Besteht nun die Bewegung in der Oszillation etwa blob eines 
negativen gegen ein positives Elektron, beide von gleicher Ladung 
und in symmetrischer Lage gegen das Oszillationszentrum O, so ist 


e= Ne= Ne-0, ebenso Neve = evt =(, 


und man erhält 


vi Al-9--e4-) 


ist. Ist die Bewegung eine periodische, so kann man etwa 


e$ = y cos (nt + p) 
setzen. Dann wird 


ferner, weil = et, 
A= A, = "7 sin [n( - 2) +p}. A, = A, = 


1) E. Wiechert, Arch. Neerland. V (2), 1900, S. 570. 
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Aus diesen Ausdrücken für die Potentialfunktionen ø, WU lassen sich 
die Kräfte © und H durch Differentiation nach x, y, 2, t ableiten. 
Beschränkt man sich auf Punkte in so erheblicher Entfernung r vom 
Schwingungsmittelpunkt (dem Ursprung), daß die Größe s gegen ” 
verschwindet, so findet man (Art. 50 (9), (10)) 

2 


A n*y æz 
L=% cos Q X=— 470088 
2 y 
eE 0 R EAR E 
r -E gtr r? 
nye 2 n? — z2? 
N= Z=- a =- cos Q, 
wo Q= (t-2) +» ist 


53. Bewegte Systeme. 


Die Gleichungen (1) bis (5) des Art. 50 wurden aufgestellt unter 
der Annahme eines im Raume festen Koordinatensystems; vd war 
die Geschwindigkeit einer Elektrizitätsmenge gegen dieses System. 
Beim Übergang zu selbstbewegten Systemen, wie es z. B. unsere 
Erde in ihrer Bahn um die Sonne ist, hat man dem Umstande Rech- 
nung zu tragen, daß man bis jetzt keinen optischen oder elektro- 
magnetischen Vorgang kennt, der für die Bestimmung der absoluten 
Geschwindigkeit des Beobachters im Raume verwendbar wäre. Viel- 
mehr bleiben, wie es scheint, die durch jene Gleichungen beschriebenen 
Beziehungen bestehen für jedes mit gleichförmiger Geschwindigkeit 
zu diesem parallel sich verschiebende Koordinatensystem, wenn 
man nur zuläßt, daß die Werte der auftretenden Größen in einer 
von der Bewegung abhängigen Weise sich ändern. Wir wollen diese 
Bemerkung als Forderung: als Postulat der Relativität, wie H. POINCARÈ 
es nennt (Sur la dynamique de l’eleetron, Rend. circ. mat. Palermo 
Bd. 21, 1906), dem folgenden voranstellen und demnach mit 
H. A. LORENTZ (S. dessen Bericht über MAXWELLS elektromagnet. 
Theorie in Enzykl. d. math. Wiss. V2 8. 21) annehmen, daß die 
durch die Gleichungen des Art. 49 dargestellten Zusammenhänge für 
jedes geradlinig mit gleichförmiger Geschwindigkeit sich bewegende 
ponderable Medium, bzw. für ein mit ihm festverbundenes Koordinaten- 
system ihre Giltigkeit behalten. 

Unsere Darstellung schließt an die erwähnten Abhandlungen und 
an die schöne Untersuchung von A. Einstein (Zur Elektrodynamik 
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bewegter Körper, Ann. d. Phys. (4), 17, 1905) an. Wir werden zu 
Formeln für die Fortpflanzung von Störungen in einem selbstbe- 
wegten Medium gelangen, die einerseits den Versuch von FIZEAU 
(Art. 48), die Aberration und das DorpLersche Prinzip erklären, 
andererseits aber zu merkwürdigen und paradox erscheinenden Folge- 
rungen in bezug auf das Maß für Längen, Massen und Kräfte in 
einem bewegten Systeme führen. 

Namentlich wird es sich zeigen, daß jede Bewegung eines Be- 
zugssystemes mit einer simultanen Änderung der Zeit- und Längen- 
maße verbunden ist. Um diesen Umstand bequemer zum Ausdruck 
bringen zu können, wollen wir eine andere Zeiteinheit als die Sekunde 
einführen, sie nämlich so bemessen, daß die Lichtgeschwindigkeit 
gleich Eins wird, d. h. daß im ruhenden Mittel das Licht die Längen- 
einheit (1 cm) in der Zeiteinheit durchläuft. 

Wir bezeiehnen die neue Zeit, die also aus der alten durch 
Multiplikation mit der Lichtgeschwindigkeit c hervorgeht, im ruhen- 
den Mittel gemessen, wieder mit ¿& Dann lauten die Differential- 
gleichungen für das skalare und das Vektorpotential, durch welche 
die elektrischen und magnetischen Kräfte ©, H bestimmt sind, be- 
zogen auf das im Raume feste Koordinatensystem X, Y, Z ((13) 
(14) des Art. 50) 


Agp—ğọ=-— 4ro 
AN — Ñ = — 4rọv. 
Aus p und X berechnet sich die elektrische und magnetische Feld- 
stärke mittels zu 

€= — grad ọ — 3; (2) 


2 


Dieses Formelsystem soll nun seine Geltung behalten für ein im Raum 
parallel mit sich selbst und mit dem festen Achsensystem X, Y, Z 
gleichförmig fortbewegtes Medium, bzw. ein damit fest verbundenes 
Koordinatensystem X’, Y’, Z’, wozu noch, wie erwähnt, eine weitere 
Änderung treten wird, ein Übergang von t etwa zu der Zeit t. Es 
handelt sich also um die Aufstellung von solchen Transformations- 
gleichungen zwischen den Größen (x’, y’, 2’, t^) einerseits und (z, y, 
2,t) andererseits, daß nach ihrer Anwendung die Gestalt des Gleichungs- 
paares (1), (2) nicht geändert ist; kurz: daß ihnen gegenüber (1), (2) 
sich „invariant“ verhalten. 

Was zunächst die linken Seiten dieser Gleichungen angeht, so 
besitzt ein Ausdruck wie Ag, weil die Operation (Art. 30) 


A = div grad 
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eine vektorielle ist, für sich bereits den Charakter der Invarlanz 
gegenüber Drehungen und Verschiebungen des rechtwinkligen Koor- 
dinatensystems (einer orthogonalen Transformation von der Deter- 
minante 1). Die Größe ? spielt nun aber in dem Operator 


i 0° 0° 0° 22 
Ap- = 7t m tge ee) (8) 


keine wesentlich andere Rolle, wie die Koordinaten x, y, 2. Wir 
wollen hier nicht auf die allgemeinen linearen Transformationsformeln 
eingehen, gegenüber welchen Oo und die Beziehungen (1), (2) in- 
variant bleiben?), sondern uns nur mit derjenigen beschäftigen, für 
welche die Bewegung des Koordinatensystems X’, Y’, Z’ in einer 
Verschiebung mit gleichförmiger Geschwindigkeit q längs der positiven 
Z-Achse besteht. Indem wir mit ihr die Z’-Achse zusammenfallen 
lassen, machen wir also, wenn % ein (durch die Forderung der 
Orthogonalität bedingter) noch zu bestimmender Faktor ist, den 
Ansatz 

2’ = k(z — gt). (4) 


Damit nun die Transformation der zwei Veränderlichen z, t eine ortho- 
gonale sei von der Determinante 1, d. h. damit die Koeffizienten (hyper- 
bolische) Sinus und Kosinus desselben Winkels seien (man denke an 
die Formeln für die Drehung eines ebenen rechtwinkligen Koordinaten- 
systems), ist (4) zu ergäuzen durch 


U=k(-g2+t), (4a) 


woraus sich k = —— (4b) 


ergibt. Man sieht, daß der Faktor k für die Herstellung der Deter- 
minante 1 unentbehrlich ist. Wir setzen also 


xt =g 
y =y 
z'= k (e —qÌ) = TET. (5) 
TR ge 
etie 


1) Bezeichnung von H. Porcarė (sur la dynamique de électron, Rend. 
Circ. Mat. Palermo XXI, 1906). 

2) H. Mınkowseı, die Grundgleichungen für elektromagnetische Vorgänge 
in bewegten Körpern, Gött. Nachr. 1908. 
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und sehen g als positive oder negative Konstante an, mit der Be- 
dingung jedoch, daß qi < 1, also kleiner als die Lichtgeschwindig- 
keit sei. (Für die Bewegung der Erde in einem Element ihrer Bahn 
gegenüber dem Fixsternhimmel als Bezugssystem ist q = 0,0001.) 
Alsdann ist die Transformation (5) reell; es wird 

6 ep, 08 ep, ð ôg ög 

er du a ge ae geh; uw. 


und hiermit in der Tat, wenn man mit O’ den Operator 


72 


„02 0° 6° 6 
er ôy? tga > 
bezeichnet, 
Bio c Go ES = DON, (6) 


wo die Bezeichnungen ø’, X’ Einführung der gestrichenen Koordi- 
naten bedeuten. 

Indem man von den Transformationsformeln (5) fordert, daß 
sie die Gleichungen (6) erfüllen, nimmt man an, daß die gebrauchten 
Maßstäbe für Raum und Zeit, also für z und #, mit denen für z’ 
und ¢' bzw. übereinstimmen. Insbesondere setzt man voraus, daß 
die Lichtgeschwindigkeit, im bewegten System gemessen, denselben 
Wert erhält, wie im ruhenden, nämlich den Wert 1. 

Durch die „LORENTZ-Transformation“ (5) — so hat sie PoINCARE 
a. a. O. genannt — gehen die linken Seiten der partiellen Differential- 
gleichungen (1) „in sich selbst“ über. Nicht so die rechten. Denn 
wenn man auch annähme, daß vermöge einer passenden Definition 
die Funktion ọ von x, y, 2,2 in og’ überginge, so geht doch die 
Geschwindigkeit v nicht in v’ über, weil sich nur ihre Z-Komponente 
v, ändert. Um dies zu übersehen, wollen wir zunächst an einigen 
Beispielen!) die Wirkung der Transformation (5) untersuchen. 

Eine Fläche, die einem Beobachter als Kugel erscheint, wenn 
er in dem mit der Geschwindigkeit g bewegten Koordinatensystem 
X, Zu rüht, 

CE Eugen Er 
geht durch die Transformation (5), für den Zeitpunkt =0 z. B., 
über in 

@-o?+y- + ya, 
erscheint also einem im festen Koordinatensystem ruhenden Beobachter 
als abgeplattetes Umdrehungsellipsoid. Für q = 1, d. h. wenn sich 


1) Wir entnehmen diese Beispiele der genannten Abhandlung von A. Einstein. 
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das System X’, Y’, Z’ mit Lichtgeschwindigkeit bewegt, erscheint sie 
vollkommen platt. (Deformation des kugelförmigen Elektrons.) 

Dagegen geht lie Kugelwelle 

are -B+e- =D) (1) 
wieder in eine solche über 
(@— 0)? + vB) + (e—ky—òkg) = (t—òk— pkg), (Ta) 
wie eine kleine Rechnung zeigt. — Hierdurch erklärt sich u. a. die 
von MICHELSON und MORLEY experimentell festgestellte Tatsache, 
daß die Lichtgeschwindigkeit in Richtung der Bewegung der Erde 
sich von der senkrecht zu ihr gemessenen nicht unterscheidet. 

Dagegen werden sich infolge der Bewegung die Längen ver- 
ändern. Und zwar verkleinert sich für ¿= 0, d. h. in dem Augen- 
blicke, wo die Anfangspunkte der beiden Systeme zusammenfallen, 
die Länge z’ gegenüber z im Verhältnis k:1 = 1 V1 — q?. Zugleich 
wird sich die Zeit i’ gegenüber ¢ für die Stelle z= 0 im Verhältnis 
k:1 verkleinern; für andere Werte von z ist das Verhältnis ein 
anderes. 

Man muß also schließen, daß in einem bewegten (starren) Medium 
nicht nur die Längen in Richtung der Bewegung zusammenschrumpfen, 
sondern daß auch die Uhren, die mit dem System verbunden sind, 
durch die Bewegung einen anderen Gang annehmen.) Man spricht 
deshalb von einer „Ortszeit“ 2’ im bewegten System, die verschieden 
ist von derjenigen t des Punktes im festen System, den O’ gerade 
passiert. Z.B. für 2’ = 0 wird ¿= kt’, wie man aus der Umkehrung 
der Formeln (5) ersieht, 

z2=kz + kgt g 
t= kq? + kt. a 

Der Bau dieses Formelsystems ist dem des inversen durchaus 
ähnlich, und man schließt auf die Umkehrbarkeit aller Beziehungen 
zwischen bewegtem und festem, überhaupt zwischen je zwei ver- 
schieden rasch bewegten Systemen: die Transformation (5) hat die 
„Gruppeneigenschaft“. 

1) Um diesem Schlusse auszuweichen, bezieht M. Asramam (Theor. d. 
Elektrizität II. 2. Aufl. 1908, S. 368) das Theorem der Relativität nur auf Längen- 
änderungen, indem er die Zeiten t, t’ ersetzt durch Längen ?’/c’, l/c, wo ec’ die 
Lichtgeschwindigkeit im bewegten System (an irdischen Lichtquellen gemessen) 
ist, die er (von Lorextz darin abweichend) von derjenigen e im festen System 
verschieden (ce =cyY1—g?) annimmt, und wo 7’, I Lichtwege im bewegten, 
bzw. festen Koordinatensystem sind. 
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Wir bilden ferner die Differenz z, — z, der #- Koordinaten für 
zwei in der z-Achse des ruhenden Systems feste Punkte A(z,) und 
B(z2,>z,). Haben dann zwei Punkte A’, B’ der Z’-Achse des mit 
irgendeinem Medium M festverbundenen bewegten Systems, die mit 
A und B bzw. in den Zeitpunkten ti, bzw. t, (die Zeit im ruhenden 
System gemessen) zusammentreffen, die Koordinaten z,, z,, so drückt 
sich ihr Abstand durch den von A und B aus durch ((5)): 


3 — 5 = ka — gb) — kla, — qi) 
= kl — 2) — kalt — h). 

Wir wollen nun annehmen, die Strecke AB werde von einem 
Lichtstrahl durchlaufen, der in der Zeit ¿4 von A(A4’) ausgeht, im 
Zeitpunkt ti, von B(B’) reflektiert wird und nach dem Ausgangspunkt 
4'(z, =), der nun etwa mit C im festen Koordinatensystem (im 
Abstand z, vom Ursprung) zusammenfällt, zur Zeit 4 zurückkehrt, 
so braucht er die Zeit ,—t, von A’ nach B und ,—t, von B 


nach A’. Ist nun seine Geschwindigkeit in dem Medium M, wenn 
es sich im Zustande der Ruhe befindet, gleich V(< 1), 


so ist V(t; — i) = Zy — Zp (9) 
daher Z% — = (1 — 7) (2 — 2). (9a) 
Man findet ebenso: 

EN (10) 


als die für einen Beobachter im bewegten Koordinatensystem ver- 
strichene Zeit, während deren das Licht durch M von A’ nach B 
eilt. Andererseits ist die Zeit, die das Licht für den Rückweg von 
Bi nach A": 
Z; — 23 = $4 — 7, = k(£s — 2) — kg (ts — t) 
braucht, gleich 
tz — t = kls — t) — kq (25 — 2), 


wo nun aber für den rücklaufenden Strahl 


Vli; — ta) = — (2 — 2) (11) 

zu setzen ist. Man erhält so 
2, — a% = kh1 + F) — 2) (11a) 
t — t = k(1 + g F)(t; — ta). (12) 
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Dividiert man die Formeln (9a), (11a), so erhält man 


et KON A 
+4 y —2) 


(13) 


und, durch Division von (11a), (12), bzw. (9a), (10), wegen (9), (11): 


NN 2 a i E Tet 
S) Ip G T 20) Ir th (14) 


die Geschwindigkeit in bezug auf das bewegte System ist also in 
Richtung der Bewegung 


r ¥V— ` 
y SI (14a) 
in der entgegengesetzten 
a ai 
y" = ETIA (14b) 


Mit V = 1 ergibt sich hieraus wieder die (oben bereits verwertete) 
Tatsache, daß das Licht auf dem Hin- und Rückweg zwischen 4’ 
und B’ die gleiche (relative) Zeit braucht, wiewohl vom festen 
System aus gesehen die durchlaufenen Strecken AB, BC verschieden 
sind. Die Zeit ändert sich eben beim Übergang zum bewegten System 
zugleich mit der Länge. 

A. EINSTEIN hat die Grundformeln (5), (7) für die relative Be- 
wegung auf Grund der Forderung abgeleitet, daß die durch die 
Formeln (14) für V = 1 ausgesprochene Bedingung erfüllt sei, während 
sie sich oben aus der formalen Forderung ergeben haben, daß die 
„Lorentz-Transformation“ den Operator U) in sich überführe, d. h. 
eine orthogonale sei. 

Der Ausdruck für die relative Geschwindigkeit V’ ergibt sich 
auch durch Division der nach £ differenzierten Gleichungen (5). Sind 
D,,.... die Komponenten einer beliebig gerichteten Geschwindigkeit v, 
so erhält man, wenn diejenigen für das bewegte System mit Strichen 
versehen werden, 


Dr = V, Uy = D, (15) 
dz 
VAE RE : 
a dt dz 
— q5; +i 
aT 
oder 
, v—gq 15 
a ia 5 
ni 1— q9, (15) 
Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. 14 
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Dem Parallelogramm der Geschwindigkeiten würde y, = v, — q ent- 


sprochen haben. — Man merke für später noch die Formeln an 
de d 3 E OET 
TIERE u (BD) 
dt 
2y , >11 — g> 
EM Ve IE (15b) 
dt? T dt 1-9)? 


wo die Punkte über z, z wie immer Differentialquotienten nach t 
bedeuten. 

Wir wenden uns nun wieder zu den Differentialgleichungen für 
p und Ñ im transformierten System zurück. Die Formeln (15) be- 
stätigen, daß die rechten Seiten der Gleichungen (1) bei der Trans- 
formation (5) nicht in sich übergehen. Wohl aber läßt sich zeigen, 
daß diese Eigenschaft gewissen linearen Kombinationen derselben zu- 
kommt, sofern man die transformierte Größe go’ passend definiert. DaB 
sie dann auch die linken Seiten der kombinierten Gleichungen be- 
sitzen, liegt auf der Hand, weil sie die einzelnen Summanden haben. 

Die eine dieser linearen Kombinationen W muß sicher so be- 
schaffen sein, daß sie den Faktor v’, daß also X, den Faktor y er- 
hält. Wir nehmen deshalb zwei unbestimmte Koeffizienten «, ß so 
an, daß ie an 
BB ge 
wird, wo ọ' noch von vy (oder v,) abhängen kann, «, ß aber und 
ọ von vd, unabhängig sind. Aus 

(«+ po) — g9) = Č (0 — 0) 


ergibt sich sogleich 


e=ell—go,)A (16) 
nz gi; ß =4, 
wo A eine Konstante ist. — Nun wollen wir für die Bestimmung 


von A noch die Gruppeneigenschaft der Transformation in Anspruch 
nehmen: dieselben Formeln, welche von dem festen auf das bewegte 
Koordinatensystem führen, müssen (8) von diesem wieder auf das feste 
führen, wenn man überall g mit — q und die gestrichenen mit den 
nicht gestrichenen Buchstaben vertauscht. Man erhält so: 


ọ = ọ (1 + g9;)4 = o(1 7 era 


oder 
_ ham 


e 1—gb, 
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Multipliziert man diese Gleichung mit der (16), so wird 


Epi 
oder 
i= i 
womit a A 
2 201: q9) 
ae re (16a) 
und 
ev, =M, (16b) 


also auch die Dichte der elektrischen Masse ist im bewegten Koordinaten- 
system eine andere, wie im festen. 

Die beiden linearen Kombinationen, die zu (16a) (16b) geführt 
haben, sind nun die folgenden 


1 
g =-= (p- aM) 
wi 4 (17) 
A; e —— A; $) 
TETA 49 F ) 


während 
el el; De mm Da; Dy = D, 

ungeändert bleiben. Für den aus diesen Komponenten zusammen- 

gesetzten Vektor A’ und das Skalar p’ gehen somit die Gleichungen 


Og =— 4ro 
18 
OW = — 4npv = 


und zugleich (1) bis (5) des Art. 50 durch die Lorentz-Transformation 
(5) in sich über. Sieht man wieder von elektrischen Mengen ab, 
setzt also ọ = ọ' = 0, so erhält man aus den Gleichungen (13), 
(6) wieder diejenigen (1) für ọ = 0, d. h. für den freien Äther, be- 
zogen auf ein festes oder ein bewegtes Koordinatensystem. 

Wir wiederholen zum Schluß, daß die in dem vorstehenden 
Artikel benutzten Transformationen (5), (8), (16a), (16b), (17) die 
Gruppeneigenschaft besitzen und infolgedessen nicht bloß für den 
Übergang von einem ruhenden auf ein bewegtes System, sondern 
auch für irgend zwei relativ gegeneinander bewegte Systeme verwendet 
werden können. 

Verbindet man drei Lorentz-Transformationen wie (5), auf die 
Richtung X, Y, Z angewendet, mit einer Drehung des räumlichen 
Systems, so erhält man die allgemeine Raum-Zeit-(Lorentz-)Trans- 
formation mit 16 reellen Koeffizienten von der Determinante 1. Auch 
für sie gelten noch die vorstehenden Ergebnisse. Wir kommen 
später noch einmal auf sie zurück. 

14* 
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54. Der Versuch von Fizeau. Das Dopplersche Prinzip 
und die Aberration des Lichtes. 


Die Formeln des vorstehenden Artikels gründen sich auf die 
Annahme, daß beim Übergang vom ruhenden zum gleichförmig be- 
wegten System die auftretenden Längen, Zeiten und elektromagnetischen 
Größen zwar nicht ihre Werte beibehalten, daß aber die gegenseitigen 
Beziehungen ungeändert bleiben, welche die Maxwetschen Formeln 
für das ruhende System ausdrücken. — Wir wollen sie durch den 
Vergleich mit einigen Versuchsergebnissen beleuchten. 

Zunächst kann man an der Hand der Formeln des Art. 53 den 
früher erwähnten Versuch von Fizeau erklären, den 1886 MICHELSON 
und MORLEY bestätigt gefunden haben. Sendet man nämlich einen 
Lichtstrahl durch eine von zwei parallelen Röhren, in denen Wasser 
je in entgegengesetzten Richtungen fließt, läßt ihn mittels Spiegelung 
durch die zweite Röhre zurückwandern und dann mit einem Licht- 
strahl, der den umgekehrten Weg gewandert ist, interferieren, so 
zeigt sich ein Gangunterschied. Der in Richtung der Strömung 
eilende Lichtstrahl hat eine größere Geschwindigkeit, wie der entgegen- 
kommende. 

Die Geschwindigkeit I” des Lichtes im Wasser relativ gegen 
das bewegte Wasser hängt mit derjenigen V relativ gegen den mit 
der Erde verbundenen Beobachter durch die Beziehung (14a) des 
vor. Art. zusammen. Löst man diese nach F auf, so kommt 

V= p= V+- 7”) (1) 
bis auf Glieder 2. Ordnung in der gegen 1 kleinen Größe q. 

Der Brechungsquotient für den Übergang der verwendeten Licht- 
gattung aus dem leeren Raum in ruhendes Wasser sei N. Ein mit 
dem Wasser bewegter Beobachter würde N—1/Y’ finden, wenn auch 
die Lichtquelle sich mit bewegte. Da es sich aber um eine gegen 
bewegtes Wasser ruhende oder auch gegen ruhendes Wasser bewegte 
Lichtquelle handelt, so ist an Stelle von N der Brechungskoeffizient 
N’=1/V’ einer nach dem Dorprüuxschen Satz (s. d. f. Beispiel) im 
Spektrum etwas verschobenen Liehtgattung einzuführen. 

Man erhält so!) 


v-v +ali =) ® 


1) Vgl. M. Lave, Ann. d. Phys. (4) 23, 1907. 
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Der Klammerfaktor ist der von den genannten Physikern be- 
stätigte FRESNELsche „Mitführungskoeffizient“, den H. A. LORENTZ 
(Versuch einer Theorie der elektrischen und optischen Erschei- 
nungen, Leiden 1895, S. 97) aus seiner Theorie in anderer Weise 
abgeleitet hat. 

Um einige andere Beobachtungsergebnisse zu vergleichen, knüpfen 
wir an die in Art. 47 (10) (11) aufgestellten partikulären Lösungen 
der MAXWELLschen Gleichungen für den leeren Raum an, die sich — 
die Fortpflanzungsgeschwindigkeit V = ¢ = 1 vorausgesetzt — in die 
Potentiale zusammenfassen lassen: 


= py COS 2 
= (8) 
A— U, cos 2, 
wo 
Q = 2xnlt — (ax + By +2), (3a) 
g? + B + y? =j 
ist, und 9, M, von x, y, z, t unabhängige Größen sind. — Die Aus- 


drücke (3) leisten den Gleichungen (1) des vor. Art. für ọ = 0 Genüge. 
Wir fragen nach den Erscheinungen, die diese ebenen Wellen in 
einem in Richtung der negativen Z-Achse gleichförmig bewegten 
Liehtmittel hervorrufen. Die Antwort ergibt sich aus der Einfüh- 
rung der z’, y’, 2’, ť in die Ausdrücke (3) mittels der Formeln (5) 
(17) des Art. 53. Man erhält, indem man die in den gestrichenen 
Koordinaten geschriebenen Potentiale mit 


p = po cos L 


4 
I = R D a 


bezeichnet, 
Po = kpo — ka Ao, 
Ur = — kg po + KU, (5) 
Joa = Aag 
Ur = Aoy; 
und 


8 = 2an [t — yz — (ax + By)) 
M ro y EERU 
ESOR i na) G 
= 2an |! — (lex + BY +yz) 


woraus sich für die Schwingungszahl n’ der Oszillationen und für 
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den Kosinus y’ des Neigungswinkels der Wellennormalen im bewegten 
System die Beziehungen ergeben: 


“kl 79) O 
ve Ben (8) 


Wegen der in Art.53 a. E. gemachten Bemerkung können wir diese 
Formeln für irgend zwei gegeneinander bewegte Systeme, z. B. die 
Erde (n, y) und einen relativ gegen sie bewegten Stern (n, y, q) 
verwenden. Dann spricht die Beziehung (T) das DorPrLersche 
Prinzip aus, daß nämlich eine Änderung der relativen Geschwindig- 
keit q des Beobachters gegen eine Lichtquelle mit einer Änderung 
der Schwingungszahl n’ (einer Verschiebung der FRAUNHOFER schen 
Linien der bewegten gegenüber denen relativ ruhender Lichtquellen) 
verbunden ist. 

Die Beziehung (8) erklärt die Erscheinung der Aberration des 
Lichtes der Fixsterne, welche, durch ein Fernrohr beobachtet, nicht an 
der Stelle zu stehen scheinen, die ihnen der Jahresdurchschnitt der 
Beobachtungen zuweist, vielmehr in einem Jahr rings um diese Stelle 
ein kleines Oval, ein Bild der Erdbahn, zu beschreiben scheinen. 
Nehmen wir der Einfachheit balber den Fall an, daß y’ = 0 ist, d. h. 
daß ein Fixstern sich auf einer Senkrechten zur Ekliptik (Erdbahn) 
befindet, so ergibt die Formel (8) für den Kosinus y des Winkels, 
unter dem der Lichtstrahl vom Stern durch das Fernrohr hindurch 
anzukommen scheint, y = q, wo q die Geschwindigkeit der Erde in 
ihrer Bahn ist. 

Die Astronomie bestätigt dieses Ergebnis und damit zugleich 
die Voraussetzung, auf der die Theorie beruht, nämlich daß der Licht- 
strahl, wenn er in den Bereich der Erde gelangt, keine Ablenkung 
erfährt, daß also der Vermittler der Lichtbewegung (der Äther) sich 
nicht mit der Erde bewegt (von ihr mitgerissen wird), sondern sich 
wie ein starres Gerüste verhält, durch das hindurch auch die in 
raschester Bewegung begriffene Materie sich ungehindert bewegen 
kann. 


55. Die Kräfte im bewegten System. 


Aus den Formeln (17) des Art. 53 lassen sich die elektrische 
und die magnetische Feldstärke &, Ö° im bewegten Koordinaten- 
system bestimmen, indem man diese Größen aus den Potentialen o’, 
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A’ in derselben Weise berechnet, wie ©, 5 aus 9, U (Art. 53 (2)): 


nämlich durch i 3X 
€’ = — gradp’— zt 


H= rot N, 
Ausdrücke, die nun wiederum den LorEntzschen Gleichungen (1) 
bis (4) des Art. 50 genügen, weil p’, U’ diejenigen (13), (14) des- 
selben Art. befriedigen. Für die Komponenten X’, Y’, Z’ von € 
und L’, M’, N’ von Ö’ ergibt sich dann, bei Benutzung der Um- 
kehrung (8) der Formeln (5) des Art. 53: 
z = kze’ + kt 
t = kqz' + kt’ (1) 
s=2, y =y 
und nach Umkehrung der Formeln (17) Art. 53: 
g =kg + kg; 
A, = kap + KU: (2) 
W= WG; A, = Ay; 


(wenn wir der Einfachheit wegen den Strich bei den Indizes x, y, z 


weglassen), N 5 0 9 EE E 
x dy 0x òy 7 
ar: ie, Da E. 2N 
Ze Hr a aan 
6 A # f] r ’ 
= — z; (Pk +A kg) — gipka + Wk) 
a Os 
0: 0 
»_ U OU _ WM; U, U. 
I- un a a 
ð $ r 6 d ð r r ð , 
= qk | Rp HRAN) + | +E S ay Eao HEN) — gA) 
1.29, „(OU A 
= qk] ôy ðt + ôy a] 
— gkY + kL. 
Man findet in derselben Weise die anderen Werte der folgenden 
BZ X-RnX-M L-i@Xın 
Y=k(Y+gL) M=k(—qX+M) (3) 
am N =N, 
ur 
RN 


: e 
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wo wieder 


n 1 
"ir 

ist. An der Hand der Gleichungen (3) und derjenigen (15), (16a) des 
Art. 53 bestätigt man durch eine kleine Rechnung, die wir hier 
unterdrücken, eine Bemerkung, auf die MINKOWSKI a. a. O. 8. 67 
seine ganze Theorie der elektromagnetischen Vorgänge in bewegten 
Körpern aufgebaut hat. Sie bezieht sich auf das formale Verhalten 
der hier erörterten physikalischen Begriffe gegenüber der in Art. 53 
a. E. erwähnten linearen Raum-Zeit-Transformation von der Deter- 
minante 1 mit 16 Elementen (der allgemeinen LORENTZ-Transforma- 
tion) und auf gewisse unerwartete Zusammenhänge zwischen ihnen, 
die das Relativitätspostulat herstellt. Die vier Größen nämlich ov,, 
0d,, ọ0,, ọ, also die Komponenten des „Konvektionsstromes“ und die 
Dichte, hängen mit den aus ihnen durch eine allgemeine LORENTZ- 
Transformation hervorgegangenen gestrichenen Größen vy, usw. 
durch lineare Gleichungen ((15), (16a), (16b)) mit denselben Koeffi- 
zienten zusammen, wie die Raum-Zeitkoordinaten x, y, 2, t mit den 
gestrichenen (s. (5) des Art. 53). 

Und weiter: Wenn zwei Reihen von Veränderlichen z, y, 2, t 
und Ẹ, y, &, t in die entsprechenden gestrichenen durch ein und die- 
selbe Raum-Zeit-Transformation übergehen, so transformieren sich 
die aus ihnen gebildeten sechs zweireihigen Determinanten 


yE— nz, z= tæ, an-Ey sr— Et, yt— nt, zt— ýt 


in die gestrichenen durch Gleichungen mit beziehungsweise den- 
selben Koeffizienten wie die, durch welche die elektrischen und 
magnetischen Kraftkomponenten 


EIER LN 


mit den gestrichenen zusammenhängen. Diese merkwürdige Ver- 
wandtschaft jener 4 „Raum-Zeit-Vektoren I. Art“ miteinander und 
andererseits dieser 6 „Raum-Zeit-Vektoren II. Art“ unter sich be- 
wirkt eine derartige „Vermischung“ (Hın.BERT, Gedächtnisrede auf 
Mıxkowssı, Gött. Nachr. 1909 S. 23) von Strom und Dichte, von 
elektrischer und magnetischer Feldstärke, daß diesen Begriffen einzeln 
gegenüber einem Raum-Zeit-Koordinatensystem allgemeiner Art keine 
gesonderte Bedeutung mehr zukommt; vielmehr setzen sie sich zu Vek- 
toren umfassenderer Art zusammen, die von der Wahl des Bezugs- 
systems nicht mehr abhängen. 
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Man kann den Gleichungen (3), welche im Grunde genommen 
von dem Koordinatensystem unabhängige Beziehungen ausdrücken, 
indem man die Geschwindigkeit q = vd aus der Z-Achse heraus- 
verlegt und durch einen Vektor v ersetzt, die Gestalt geben 


E-K(E + 0,9) 
9-49 — v E) 6) 
E-E+[v,$] 
H-9-m4], 


je nachdem es sich um eine Komponente der Vektoren €’, Ö’ senk- 
recht zur Richtung von v oder in dieser Richtung handelt, und auch 
diese Formeln lassen sich (nach einer Mitteilung von Hrn. R. Gans) 
je in eine zusammenfassen 


€= k (E + [v, ġ]) + 
= k (H — [v, €]) + 


Die Formeln (4), (4a) stimmen überein, wenn die Geschwindigkeit 
vi =q klein gegen 1 (die Lichtgeschwindigkeit) ist. Infolgedessen 
drückt sich in der Theorie von LORENTZ durch 


f= € + [v9] (5) 


oder, wenn wir wieder die Sekunde als Zeiteinheit einführen und 
mit e die Lichtgeschwindigkeit bezeichnen, durch 


f=€+[%,9] (5a) 


die ponderomotorische (elektromotorische) Kraft auf die Einheit der 
Ladung aus, die mit einer gegen die Lichtgeschwindigkeit geringen 
Geschwindigkeit v sich relativ zum (festen) Koordinatensystem gerad- 
linig und gleichförmig bewegt, wenn wieder das durchquerte elek- 
trische und magnetische Feld durch € und H dargestellt wird. 


beziehungsweise 


(da) 


FEG v) v 


EV. 


56. Die elektromagnetische Masse des Elektrons. 


Vermittels der Formeln, die wir im vorigen Art. für die Kräfte 
€, 5° im bewegten Koordinatensystem X’, Y’, Z’ gefunden haben, 
kann man — wir folgen hierin wieder A. EINSTEIN — die Bewegungs- 
gleichungen für ein Elektron in bezug auf dieses System aufstellen, 
wenn man die folgenden Voraussetzungen macht, bzw. Definitionen 
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zugrunde legt, die übrigens an die üblichen Vorstellungen der 
Mechanik anschließen. 

1. Wenn das Elektron vom Zustand der (relativen) Ruhe aus durch 
eine Kraft beschleunigt wird, so unterscheidet sich — auch im be- 
wegten System — die Kraft von der Beschleunigung, die es erhält, 
durch einen skalaren Faktor, den man seine Masse (im engeren 
Sinne) nennt, und der das Maß ist für die Trägheit, die es, gleich- 
viel ob der Widerstand ponderabler Natur ist oder von einer elek- 
trischen Ladung herrührt, beim Übergang aus der Ruhe in die Be- 
wegung dem Kraftvektor entgegensetzt. 

2. Dieser Faktor u ist von der Geschwindigkeit der (gleich- 
förmigen) Fortbewegung des Koordinatensystems unabhängig. 

Befindet sich nun etwa im Ursprung eines Koordinatensystems 
X’, Y, Z’, das sich längs der Z-Achse eines ruhenden Systems X, Y, Z 
parallel zu sich selbst gleichförmig und geradlinig bewegt, wobei 
die Achsen Z, Z’ zusammenfallen, ein Elektron von der Ladung e, 
das zur Zeit = 0 relativ zu dem bewegten Systeme ruht, und 
wirken auf dieses die Kräfte Ẹ', Ö' eines elektromagnetischen Feldes, 
so sind nach den gemachten Annahmen seine Bewegungsgleichungen 


im ersten Augenblick?) 
d'a 


U eA 
d? ji yr 

ar el (1) 
d?’ pS 

u qe ~ eZ 


Wir wollen diese Gleichungen auf das ruhende System X, Y, Z 
zurücktransformieren. Nach Art. 53, (15a), (15b) ist, wenn dort 


ț = ý = 0, ż =q gesetzt wird, (2) 
de ta, d'y _ ady, d’z gdz 
a3 k? dt? de k? dt? die k’ dt? 5 (3) 
Ferner ist nach Art. 55 (3) 
X'=k(X— qM) 
Y =k (Y+ 41L) (4) 


2 = A 


1) Die gleiche Bezeichnung der Komponenten von Œ und &’ und der Ko- 
ordinatenachsen ist wohl unbedenklich. 
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Setzt man diese Werte in (1) ein, so erhält man für = 0 


d’x 


ukTa3 = e(X— 4M) 


d? ; 
uka = eY +41) (5) 
ue SEZ, 


wo nun auf der rechten Seite (s. d. Schluß des letzten Art.) die 
Komponenten der elektromagnetischen Kraft, vom ruhenden System 
aus beurteilt, stehen. Daher unterscheiden sich Kraft und Beschleu- 
nigung im ruhenden System X, Y, Z für ein mit der Geschwindig- 
keit q bewegtes Elektron nicht mehr durch einen skalaren Faktor, 
sondern durch einen solchen, dessen Komponenten längs der Achsen 
X, Y, bzw. der in Richtung der Geschwindigkeit q fallenden Achse 
Z sind: uk, uk, uk. 
Die Masse also, die den Widerstand (die Trägheit) mißt, welche das 
bewegte Elektron dem Kraftvektor entgegensetzt, ist verschieden, je 
nachdem es sich um eine Beschleunigung senkrecht zur Richtung 
oder in Richtung der Bewegung handelt; die „transversale“ elektro- 
magnetische Masse (im ersten Fall) ist gleich uk; die „longitudinale“ 
gleich «A. Natürlich fallen die Faktoren anders aus, wenn man 
„Kraft“ anders definiert; stellt man sie, wie es EINSTEIN tut, durch 
den Vektor €’ dar (vor. Art. (4)), so werden jene gleich uk?, bzw. ul. 

„Eine Kraft, die in Richtung der Geschwindigkeit q auf das 
bewegte Elektron wirkt, ruft eine andere Beschleunigung hervor, 
als eine gleich große, die senkrecht dazu wirkt. Ist die Kraft schief 
zur Bewegungsrichtung orientiert, so stimmt die Richtung der Be- 
schleunigung nicht mit derjenigen der Kraft überein. — — Die elektro- 
magnetische Masse ist kein Skalar wie die Masse der gewöhnlichen 
Mechanik, sondern ein Tensor (nach der Bezeichnung von W. Voısr) 
von der Symmetrie eines Rotationsellipsoids“ (ABRAHAM, Dynamik 
des Elektrons, Gött. Nachr. 1902, wo zuerst die Begriffe „longitu- 
dinale und transversale Masse“ auftreten). 

Es ist nun sehr bemerkenswert, daß die Differentialgleichungen 
(5), auf ein Koordinatensystem in allgemeiner (gegen X, Y, Z ge- 
neigter) Lage bezogen, ihre einfache Form keineswegs einbüßen 
(M. PLANCK, das Prinzip der Relativität und die Grundgleichungen 
der Mechanik, Ber. der Deutschen Phys. Ges. Berlin IV, 1906). Um 


dies zu zeigen, transformieren wir das System (5) auf ein Koordi- 
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natensystem, das den gleichen Ursprung wie X, Y, Z besitzt, dessen 
Achsen aber gegen diese und somit gegen die Richtung der Ge- 
schwindigkeit q geneigt sind. Wir bewirken diese Drehung mittels 
der Formeln (1), (2) des Art. 5: 


E= aT + ay + azg s= at + Bn tyi 
q= bix + bY + B32i Y= «E + ban + yÉ (6) 
= p8 + Vay HYZ; #= as + Ban + yst, 


wo zwischen den «, ß, y die bekannten Relationen bestehen, denen 
zufolge u. A. 
us = Piye — Yıßa 


fs = V1% — & 72 (7) 
Ys = aß, — bi 
ist. Es ergibt sich durch Differentiation: 


E= at + ay + ak; (Ta) 
usw. 

E= až + aiH 32; (Tb) 
usw. 


Hiernach ist für den Zeitpunkt, in dem das Elektron den Ursprung 
verläßt, wenn also = ġ = 0, 2=q ist, wegen (Ta): 
É å ¿ 
Eg Sea MEg (8) 
Multipliziert man die Gleichungen (5) bzw. mit œj, &, «, und 
addiert, so wird die linke Seite, wenn man sich der Bedeutung von %k 
1 


k=- = 
yVi=e 


erinnert, 
uk(a ë+ æ) + ukaž = uk(a ë + a+ a) + uk(k?— 1) wë 
” d. 
= ukg + uk (k? — 1) as 752 
i uk- 1$ 


T eitaca 


2,64 
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Setzt man endlich 


aX +Y +o (10) 
usw. 
und 
aL ++ eM +, N=A 
BL + Be M+ b N =M (11) 
nLE+HrnM+ynN=N, 
so wird 


L=« A+B M +y N 
M = aA ++ BM + yN (11a) 
N=& A+ PaM + yN 
und hiermit die rechte Seite der aus (5) abgeleiteten Gleichung 
(wegen (11a) bzw. (7), (8)): 
ea X+,!+,Z2)+e4(-,M+«L) 
= e + eq (— (ui — B1) M + (ey — yae) N) 
= eA + eq{bBN— yM} 
=e#-+e(mN — iM). 
Man erhält so die folgenden Gleichungen, welche diejenigen (5) in 


sich enthalten: r 
l a 8 . 
al ps a) =e(5 + (ù N—¿M)) 


VAEN fa 
d s . ae 
al) et (£4-EN)} (12) 
d £ : : 
eeri e{Z+(6M—-nM}, 


oder in Vektorbezeichnung, wenn wieder f die ponderomotorische 
Kraft ist, die auf ein Elektron mit der Ladung 1 wirkt (Art. 55), 
und Y = (8, 7, £) die Geschwindigkeit des Elekrons in bezug auf das 
ruhende Koordinatensystem (X, H, Z): 


ii (ap =e (am 


/ 


57. Die Bewegungsgleichungen, bezogen auf ein gleichförmig be- 
wegtes Systen. 


An die vorstehende elegante Form der Differentialgleichungen 
des bewegten Elektrons hat M. PLANCK eine weittragende Bemer- 
kung geknüpft. Ersetzt man die elektromotorische Kraft ef durch 


www.rcin.org.pl 


229 IV. Die elektromagnetische Lichttheorie. 


irgendeine andere beschleunigende Kraft B mit den Komponenten 
Pis Pys Por so kann man die Gültigkeit der Gleichungen (12) auch für 
diese Kraft fordern. Dann erhalten sie, wenn man wieder die Sekunde 
als Einheit einführt, also t, v und q durch bzw. ic, v/c, q/c ersetzt, 


die Form: 

1d 13 ER UN 

ur De) = $;; 

id/ un 

De ee (1) 
Vektoriell: 


ze (1a) 


Dies sind dann die Bewegungsgleichungen für den bewegten Massen- 
punkt u in bezug auf ein festes Koordinatensystem, sofern man für 
seine Bewegung vom Ruhezustand aus in bezug auf ein selbst bewegtes 
die gewöhnliche LAGRANGEsche Form als gültig annimmt. 

Wegen der Reziprozität, die für die relative Bewegung durch 
die Gruppeneigenschaft der Transformation gewährleistet ist, kann 
man aber (1) auch als die Differentialgleichungen eines bewegten (q < c) 
Punktes u ansehen in bezug auf ein gleichförmig bewegtes Koordinaten- 
system, wenn für ihm in bezug auf ein System, gegen das er im ersten 
Moment ruht, die gewöhnlichen Differentialgleichungen ud = P gelten. 
Sie bilden somit die Veraligemeinerung der LasRANnGEschen Gleichungen 
für den Fall eines äußerst rasch bewegten Massenpunktes und gehen 
wieder in diese über, wenn man c?® durch ® ersetzt und c = œ 
setzt. r wird dann gleich {. Denn aus den Gleichungen (5) des 
Art. 53 erhält man durch Einführung des gewöhnlichen Zeitmaßes 
die Formeln: 


, e(@— gi) ‚», —qz+ et 
serr — f a — Y 
= Ve? =g? eye <q (1 b) 
die für c = œ in 
2=2—gdt, E; (le) 
übergehen.) — In der Tat sind die Differentialgleicehungen der 


klassischen Mechanik, soweit sie sich auf die gegenseitige Wirkung 

1) Eine Vergleichung der klassischen und der elektromagnetischen Me- 
chanik vom Standpunkt der Gruppentheorie aus findet man bei Pu. Frank, 
Wiener Akad. Ber. Bd. 118, 1909. 
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von Punktsystemen beziehen, gegenüber der Transformation (1c) in- 
variant. 

Wir setzen wieder c = 1 und wollen nun aus dem Gleichungs- 
system (1b) durch Multiplikation der Komponenten mit bzw. 


Be 
vize vic 
und Addition ein Integral bilden. Man erhält 
u + +: 
le ie — (Bed + P dn + Pal). (2) 
Der Zuwachs links ist 


CHE) a ed nt 1) Fr 


USW. 


m © 


Es möge nun als unabhängige Veränderliche anstatt der Zeit t die 
Eigen- (Orts-) Zeit t =r des im Ursprung des bewegten Systemes 
£ = ņ = ¢ = 0 zur Zeit t befindlichen Punktes u eingeführt werden. 
Aus (8) des Art. 53 ergibt sich für 2’= 0 die Beziehung 


+ T 
t= kt = kr = wer. 
also auch 
dt 1 
aT yg (4) 
womit z. B.: 
RR: = 
yi-g de (5) 
wird. Führt man (4) in (2) ein, so ergibt sich mit Hilfe von (3): 
odt- wiz/di\® dt „dt 
(Pd + Pan + Pad) = 5 4 (5) = te 
oder 
dt 
Somit ist der Zuwachs an kinetischer Energie 
dt dt—dr 
Tr r rd 


und die kinetische Energie selbst, bis auf eine Konstante, gleich dem 
Produkt aus der Masse u des Punktes in das Vorgehen der Zeit t 


gegen seine Ortszeit r. 


Faßt man nun wieder, in Verfolgung der in Art. 55 gemachten 
Bemerkung, Zeit und Raumkoordinaten t,&,n,& des Massenpunktes u als 
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gleichberechtigte Bestimmungsstücke auf, und ergänzt man demgemäß 
die Gleichungen (1), die mit Hilfe von (5) die Form erhalten: 


Maide Pe 
d dn 

Tide Pr 0) 
d dg 

SEN P: 


durch: 
d dt 
Mat de P, 


so besitzt (wegen (6)) die Komponente ®, des Vektors ® in Richtung 
der t-Achse den Wert 


d l d 
P: TE P: 2: a; P, er + P: E , (8) 


dE\? ENERET A a 4 dt\? 

(7) as (a) + (a3) 1 r i (z) 9) 
ist. Daher hat die hinzugefügte letzte Gleichung des Systems (7) 
die Bedeutung der Emnergiegleichung. 

Die bekannte gegenüber einer Orthogonaltransformation in- 
variante Form gewinnen die Gleichungen (7) durch Multiplikation 
mit dt/dr. Erst der mit diesem Faktor multiplizierte Vektor B ist 
als Kraftvektor in dem relativ zum Massenpunkt ruhenden System 
anzusprechen. 

Wenn man sich also auf den Standpunkt des allgemeinen Raum- 
Jıeit-Koordinatensystems stellt und mit MINKOWSKI alsdann vom 
„Weltpostulat“ statt vom Relativitätspostulat spricht, so erscheint 
die Energiegleichung als notwendige Ergänzung der LAGRANGE schen 
Bewegungsgleichungen. Und da die kinetische Energie mit der Nei- 
gung der Zeitachse £ gegen die „Eigenzeit“ r (wie dann statt „Orts- 
zeit“ zu sagen ist) sich ändert, so umfaßt die eine Energiegleichung, 
für eine unbestimmte Achse ? formuliert, auch das System der drei Be- 
wegungsgleichungen, also die ganze Mechanik des materiellen Punktes 
(Mıxkowskı, Gött. Nachr. 1908, 8. 108). Damit behält in gewissem 
Sinne die Energetik, die auf dem Prinzip der Erhaltung der Energie 
die ganze Mechanik aufzubauen wünscht, Recht: dann nämlich, wenn 
der Energiesatz seine Geltung behält gegenüber jeder Raum-Zeit-Trans- 
formation. Bewegungsgleichungen und Energie-Satz verschmelzen 


während 
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dann, wie Strom und Dichte, elektrischer und magnetischer Vektor 
(Art. 55), je zu einer höheren Einheit, welehe jene Beziehungen, 
die zwischen den Komponenten bestehen, umfaßt. 

Von Invarianten gegenüber einer allgemeinen Raum-Zeit-Trans- 
formation wollen wir noch eine hervorheben. Nach Art. 53 a. E. 
läßt sich die allgemeine LORENTZ-Transformation aus Transfor- 
mationen von derjenigen Form, durch die wir oben (x, y, 2) in 
(E, n, E) übergeführt haben, und von der Form (5) des Art. 53 zu- 
sammensetzen. Weil nun bei der letzteren die Größe 


eA = w) = iala ---M-E(l-W) (10) 


in sich, bei der ersteren y? in |v |? = ț2 „+ & und zugleich ọ in 
sich übergeht, so ändert sich der Ausdruck 


wer aP) > >) 


gegenüber einer Raum-Zeit-Transformation überhaupt nicht (Min- 
KOWSKI, a. a. O. S. 63). Also nicht die Dichte selbst, sondern das 
Produkt aus der Dichte und derjenigen Geschwindigkeit, mit der die 
Eigenzeit t in der Zeit £ sich ändert, ist eine Invariante. 


58. Verhalten zum Prinzip der Gleichheit von Wirkung und 
Gegenwirkung. 


Wir wollen zum Schluß dieser Skizze noch auf den merk- 
würdigen Umstand hinweisen, daß die LoRENTzZsche Theorie dem 
Grundsatze der Gleichheit von Aktion und Reaktion, in dem gewöhn- 
lichen Sinne, nämlich zwischen ponderablen Massen genommen, 
widerspricht. Um einen Einblick in den Differenzpunkt zu gewinnen, 
wollen wir die Gesamtkraft berechnen, die nach den vorstehenden 
Gleichungen auf einen Raumteil T wirkt, innerhalb dessen sich in 
ponderabler Materie elektromagnetische Vorgänge abspielen. 

Nach Art. 55 ist diese Kraft dargestellt durch das über den 
Raum T erstreckte Integral 


3 -/ofar, (1) 


(zu dem nur diejenigen Stellen von T beitragen, für welche die 
Ladung ọ von Null verschieden ist); dabei ist 


f=€+[2,9]. (2) 


Brill, Mechanik raumerfüllender Massen. 15 
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Wir beschränken uns (LORENTZ, Enzykl. V 2, S. 161) auf die Be- 
rechnung der X-Komponente %, dieser Kraft 


= ford -[oXar sE vN — 2v, M) dr, (3) 


indem wir für ọ und od die Werte aus (3) und (1) Art. 50 ein- 
tragen. Zunächst erhält man durch partielle Integration ((4) Art. 24) 


4 x fọXdr = fX div Gdr = — | (€, grad X)dr— | XE, do, 


wo sich das letzte Integral über die Oberfläche & des Raumes T 
erstreckt. Wegen der Gleichungen (2a) des Art. 50 wird ferner 


(E, grad X) = X°X 


+73 +25 
Erin ia 


1 Xe Y 
=} 2 (X 24 +Z ++ i(YÑ- ZM), 
daher 


4a foXdr --/ XE,do 1/2 a Y’+Z)dr 
En 
1 fun zanar, (4) 
wo sich noch (Art. 24 (2)) 
en Y?+ Z)dr = fix: + 7°+ Z) eos(n,2)do (4a) 
ergibt, indem man wieder für dyde = + do cos(n, x) einführt (n die 


nach innen gerichtete Normale). 
Andererseits ergeben die Gleichungen (la) a. a O. 


4x f(e vN — 2v, M ja =f| N - x) - u (#5) jar 


= far- ZM) dr 
-f(r MŽ nm’ Na: 
+f(t + Hy + NG dr 


-4 f (YN- ZM)dr, (5) 
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wo wieder 

L M N ` ; 
-2/| 1 + M4 NS \ar = (L+ M? +N’) cos(n,2)de (5a) 
ist, und durch SA Jntegration ((4) des Art. 24) 


òL ðL 
je +45 nN 


Jar =— | L(Lcosin, £) + Mcos(n,y) + Ncos(n,2))do 


ran. t X) Ldr 
= E L9,do (5b) 


erhalten wird, weil 


div = 0 


ist. Setzt man (4a) in (4); (5a), (5b) in (5) ein und addiert (4) 
und (5), so erhält man für die X-Komponente der Kraft Ẹ den 
folgenden Ausdruck (LORENTZ, Versuch einer Theor. der elektr. 
und opt. Erscheinungen usw., Leiden 1895, S. 26) 


B=- ia [RE,d0 +i |+ Y?+Z?) cos (n, £) do 
AEA aA M°+ N?) cos (n, 2) do — $ Hi L$,do 


— 2-5. |(IN- ZM)dr. (6) 


Die Kraft ;$ zerfällt hiernach in zwei Teile, 
o= i t Fs (1) 


ein Oberflächen-Integral 5, und ein Raum-Integral %,. 
F, hat die X-Komponente: 


Br -E fixe, + Lý, ,— 4 (X + Y? + Z) cos (n, x) 
— 4 (L? + M + N?) cos (n,x)} do; (8) 
%, die ee 


1 


d= — Tedi (YN — ZM)dt = — —-- S 


dr, (9) 


wo ©, die X-Komponente des früher (Art. 48 (8)) eingeführten 
Poyntin@schen Strahlungsvektors 


S = [69] 


Hay 
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ist. Die Kraft %, läßt sich als eine Spannung des Äthers auffassen, 
die auf beiden Seiten des Oberflächenelementes in entgegengesetztem 
Sinne wirkt. Diese Vorstellung haben MAXWELL und HERTZ ent- 
wickelt. LORENTZz lehnt sie ab. Er gesteht zwar dem Äther eine 
Wirkung auf die Materie (durch die Kraft f, s. Art. 55 (5a)) zu, 
nieht aber der Materie eine solche auf den Äther, der für ihn nur 
der leere Raum ist, gedacht als Träger elektromagnetischer Stö- 
rungen. Andererseits tritt die Volumkraft %, bei jeder Änderung des 
PoynTINGschen Strahlungsvektors auf, ist also z. B. dann von 
Null verschieden, wenn eine elektromagnetische Welle den Raum 
durchzieht (gleichviel, ob sich dort ponderable Materie befindet, oder 
nicht). Daß im letzteren Fall auch %, nicht Null ist, erkennt man 
daraus, daß, wenn in T sich keine Materie befindet, notwendig 5 = 0, 
also %, = — %, sein muß. 

Die Oberflächenspannung 75, verschwindet dann, wenn sich der 
Raum T zum unendlichen Raum erweitert, während die Kräfte ©, & 
so beschaffen sind, daß RÉ und RS mit unendlich groß werdendem 
R =V +b +e dem Wert Null sich nähern. Trifft in diesem Fall 
eine elektromagnetische Störung etwa ein im Raume ruhendes Elek- 


tron, so wird der Kraft 


tra. 
I-.,--45 Sdr, 


die auf das Elektron wirkt, keine Gegenkraft gegenüberstehen, wie 
etwa bei der Gravitationswirkung zwischen zwei Massenteilchen, weil 
eben nur ein solches vorhanden ist, während an Stelle des andern 
der Ausdruck rechts tritt. Um nun doch das Gesetz der Gleichheit 
von Druck und Gegendruck in einem gewissen Sinne aufrechtzu- 
erhalten, hat man den Ausdruck selbst: 


© = a: fir, 


eine im leeren Raume frei auftretende Vektorgröße, der die Dimension 
[lmt-'] einer Bewegungsgröße (Art. 51 a. E.) zukommt — als ob 
sie an eine Masse gebunden wäre, — elektromagnetische Bewegungs- 
größe (H. A. LoREXTZ, a. a. ©. S. 162) [des Äthers] genannt, und 
ihr die Rolle einer Gegenwirkung gegen diejenige des Elektrons 
zugewiesen. 

Es ist nun sehr bemerkenswert, daß das Experiment das Auf- 
treten eines solchen Druckes auf einen Körper im leeren Raume be- 
stätigt. P. LEBEDEw hat (Annalen d. Phys. (4) 6, 1901) durch 
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Messungen mit dem Radiometer den „MAxweELuschen Strahlungs- 
druck“, den ein auf einen Metallspiegel auffallendes Strahlenbündel 
auf diesen ausübt, bestimmt und mit dem Ergebnis der Theorie in 
Übereinstimmung gefunden. Dieses besteht in folgendem. 

Ein Metall sieht man als eine Substanz von unendlich großer 
Leitungsfähigkeit an, in deren Innerem die elektrische Feldstärke € 
immer und überall unendlich klein ist. Wir führen wie in Art.47 a.E. 
die Ebene z= als Grenzebene des Spiegels ein; die Einfallsebene des 
Strahls sei die Ebene z = 0, und das polarisierte Licht, das wir an- 
nehmen, schwinge, wie dort, in der Einfallsebene. Dann sind für 
die einfallende Welle die Vektoren ©, H, (Art. 47 (12), (13)): 


X, = Asin gsin 2an (t n nian 


Y, = A cos sin 2 xn (t mL e.. 2) 


p 
z=0 
L, = M, am 0 
N,= Asin 2an (t = Zehn), 
da für den Äther e=u=1 ist. V(=ec) ist die Lichtgeschwindigkeit. 
Für den reflektierten Strahl ist (Art. 44 (4a)): 
X,= A4,sinpsin2zn (t — zorgt ysig) 
„= — Á, cosg sin 2an (t au d = ?) 
Z, T 0, 
und für den gebrochenen Strahl 
X=-Y,=Z=0, 
weil im Inneren des Leiters & = O ist. 


Ferner ist A,— A, weil (Art. 44 (5)) die in die Trennungsebene 
1 fallenden Komponenten Y, + Y,, Z,+ Z, von Œ Null sein müssen, 
da € in dem Leiter Null ist. 


Ferner ergeben sich für die reflektierte Welle die Komponenten 
L., M,, N, der magnetischen Feldstärke H, aus den Formeln (13) 
des Art. 47: 
L,=M,=0; N, = Asin? an (t — 72 $ yng), 
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Fällt insbesondere der Strahl senkrecht auf den Spiegel auf, ist also 
ọ = Q0, so wird: 


X, =Z, =0; Y, = Asin2an(t+7) 


X,=Z,=0; Y,=-— Asin2an(t-7) 
L, =M,=0; N, = Asin2an(t+7, 
L-M.=-0. 8 Asin? an(t — $). 


Trägt man nun die Werte © = ©, + ©; H = , + 9,, nämlich 


X=0; Z=0; Y= A[sin2an (t + F) — sin2an(t-7)}; 


L=0; M=0; N= Alsin2au(t + 7) + sin2an (t— 7)) 


in den Ausdruck für die Komponente f,, des Flächendruckes f, ein, 
die in der Formel (8) für %,, unter dem Integralzeichen steht, also 
des Druckes auf die Flächeneinheit, und ebenso in die Ausdrücke 
für fış, fiz» so erhält man, mit Rücksicht darauf, daß für = 0 


a N) 


ist, ferner daß cos (n, y) = 0, cos (n, z) = 0, cos (n,xz)=1, und daß 
für x = 0 auch Y =Q ist: 


fa = — i (XC, + LO, —4(X+ Y+ Z’) cos (n, a) 
— 4 (L+ M?+ N?) cos (n, x)} = a N’= = A’sin?2 nt 
hy rE f, Ir 0. 
Daher ist der Druck f, auf die Flächeneinheit 


Í, = $ 4’sin?2 ant, 


und der Durchschnittswert des Druckes für Wellen von der Schwin- 


gungszahl n : 
n A? 
% 


Diese Beziehung läßt sich experimentell prüfen; man findet sie be- 
stätigt. Nötigt somit bei dieser Auffassung auch das Experiment 
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zur Annahme einer Bewegungsgröße im leeren Raum, die weder an 
ponderable Materie noch an Elektronen gebunden ist, so drängt sich 
von neuem der Gedanke an einen Strom von elektromagnetischer 
Energie auf, der, von der Erschütterungsstelle ausgehend, durch den 
leeren Raum sich ergießt. Diese Vorstellung, die nur bezüglich des be- 
wegten Stoffes verschieden ist von derjenigen, die NEWTON in seiner 
längst überwunden geglaubten Emanationstbeorie vertritt, entwickelt 
W. Rırtz in einer Theorie (Recherches critiques sur l’eleetrodynamique 
generale, Ann. Chim. Phys. (8) t. 13, 1908), die in Anlehnung an 
die von PoINcARR in der 2. Auflage seiner Électricité et Optique 
(Paris 1901, IV. partie) an den bisherigen Theorien geübten Kritik 
es sich zur Aufgabe macht, auf Grund des Begriffes der elektro- 
magnetischen Bewegungsgröße den Begriff des Äthers gänzlich zu 
beseitigen und dessen Wirkung durch ein Ausschleudern von Energie 
von dem Herd der elekromagnetischen Störung aus zu ersetzen. — 
Übrigens macht auch die im vorstehenden vorgetragene LORENTZ- 
EisstTeinsche Theorie — wenn man von der Begründung der Funda- 
mentalgleichungen absieht — von spezifischen Eigenschaften des Äthers 
an keiner Stelle Gebrauch. 

Durch Versuche an Becquerel-Strahlen hat neuerdings A. H. 
BUCHERER (Phys. Zeitschr. 9. Jahrg., 1908, S. 755, Ann. d. Phys. 
(4) 28, 8.513) die aus dem Relativitätsprinzip folgende Veränderung 
der Masse eines rasch (über halb so schnell wie das Licht) bewegten 
Elektrons bestätigt gefunden. So auch E. HupkA, „die träge Masse 
bewegter Elektronen“ in den Ber. d. Deutschen Phys. Ges., Berlin 1909, 
S. 249. 
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= bedeutet „Abkürzung für“ oder „identisch gleich.“ 

=} nicht gleich. 

d, ð, ô bezw. totales, partielles Differential, Variation (S. 7). 

[ 1% m” t] Dimensionen (8. 3). 

d’, ð nicht [notwendig] vollständiges Differential (Variation) (S. 21). 

S Summe von drei Gliedern (7, 18), die aus dem angeschriebenen durch Buch- 
stabenvertauschung entstehen. 

2i Ya Zi Ü=1 2%... n) rechtwinklige Koordinaten eines Punktes mit der 
Masse m, (11). 

P, P; C= 1, 2,...r, bezw. r) r(r) allgemeine (Lagrangesche) Koordinaten (20). 

di, q; die entsprechenden Momente (Impulskoordinaten) (40). 

t Zeit; ¢ Orts-(Eigen)-Zeit im bewegten Koordinatensystem (207). 

x, y, Z die rechtwinkligen Koordinaten des Raumelementes einer kontinuier- 
lichen (raumerfüllenden) Masse oder: Koordinaten des Aufpunktes (101). 

a, b, ce dieselben zur Anfangszeit t = 0, oder: an anderer Stelle. 

T, &, T, die kinetische Energie eines Systems. 

v, d Geschwindigkeit. 

f, f Beschleunigung; im IV. Abschnitt: Kraft auf die elektrische Menge 1. 

c (im I. Abschnitt) Krümmung der Bahn. 

T einfach oder mehrfach zusammenhängender Raumteil, 

& dessen Oberfläche. 

dr Element von T. 

do Element von SÆ. 

ds, d8 Linienelement. 

n die nach dem Innern von T gerichtete Normale in einem Punkt von S. 

R = Radius einer sich unbegrenzt ausdehnenden Kugel. 

Deutsche Buchstaben bedeuten Vektoren (ausgenommen R, T s. oben); mit 
den Indizes x, y, z: deren Komponenten. 

u = (u, v, w) Verschiebungsgröße (mit den Komponenten u, v, w) im elastischen 
oder quasi-elastischen Mittel (Tabelle S. 137). 

D = (w, V, w) = (Vz, Vy, d,) Geschwindigkeit; II. Abschnitt: im flüssigen Mittel 
(Tabelle S. 137). 

div p = Divergenz des Vektors y. (Tabelle S. 137). 


rot ý = Rotation von v, Vektor mit dem Komponenten e — a usw. (76). 


grad v = Gradient von v, Vektor mit den Komponenten IE usw. (79). 
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w = (È, nd) = 4 rot v im flüssigen Mittel (76. 94). 

w = (È, n, Ẹ) = 4 rotu Achsendrehung des Volumelementes im elastischen 
oder quasi-elastischen Mittel, wo u die Verschiebung ist (72. 136. 176). 

(a, b) skalares (inneres) Produkt (79). 

[a, b] vektorielles (äusseres) Produkt (186), ein Vektor, senkrecht zu den Vek- 
toren a und b, der mit diesen ein Rechtssystem bildet, mit den Kompo- 
nenten N 3 usw. 


Übergesetzte Punkte, wie in ä, &, ù, &,... bedeuten 1. bez. 2. Differential- 
quotienten nach der Zeit (5. 76). 

g= i æ(a, b, c, t) im Falle flüssiger Massen (78). 

& = a u(%,y, z, t) im Falle elastisch-fester und quasi-elastischer Massen (145. 178). 

AY (außer im IV. Abschnitt) Komponenten einer äußeren (eingeprägten) 


TZ 

Volumkraft (64). 

P e Komponenten des Oberflächendruckes. 

€ = (X, Y, Z) im IV. Abschnitt: die elektrische Feldstärke (177), 

9 = (L, M, N) im IV. Abschnitt: die magnetische Feldstärke (177). 

c (im IV. Abschnitt) Lichtgeschwindigkeit im leeren Raum. 

e im II. und III, Abschnitt: Dichte ponderabler, im IV. Abschnitt: elektrischer 
Massen, 


4, A Lameöscher Differentialparameter (104. 148), 
22 


Bee Een (205). 
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